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Préface 


Le présent volume de l’ouvrage de référence « Les mécanis- 
mes dans la technique moderne » est consacré aux mécanismes 
à engrenage, Nous donnons une description plus détaillée de la 
structure des mécanismes les plus usités, en nous étendant parti- 
culièrement sur la cinématique, les dimensions de leurs éléments, 
etc. La représentation schématique des mécanismes et leur des- 
cription restent les mêmes que celles adoptées dans les deux pre- 
miers volumes consacrés aux mécanismes à leviers. 

La systématisation des mécanismes est réalisée en s'ap- 
puyant sur une classification établie à partir de leurs critères de 
construction et de structure et en indiquant leur destination fonc- 
tionnelle. 

Pour rendre l'usage des volumes IIT et IV plus commode, nous 
donnons deux tableaux à l'aide desquels on peut facilement trou- 
ver les mécanismes de structure et de fonctionnement nécessaires. 

D'autre part, le lecteur trouve à la fin de chaque volume 
l'index alphabétique des mécanismes constitué suivant le prin- 
cipe de leur destination fonctionnelle. 

L'indexation des sous-groupes est conservée telle qu'elle à 
été donnée dans les deux premiers volumes, compte tenu, il va 
sans dire, des mécanismes nouveaux examinés dans ce volume. 

l’our toutes les questions relatives à l'usage de cet ouvrage de 
référence et aux particularités concernant la représentation ct 
la description des mécanismes, l’auteur renvoie les lecteurs à la 
préface et à l'introduction publiées dans le premier volume de cet 
ouvrage de référence. 

L'auteur exprime sa profonde gratitude aux collaborateurs 
de la chaire de Théorie des mécanismes et des machines à l’Insti- 
tut polytechnique par correspondance et tout particulièrement 
au prof. N. Lévitski, docteur ès sciences techniques, pour l’exa- 
men soigneux du manuscrit et pour ses remarques critiques précieu- 
ses, au rédacteur scientifique, le prof. V. Zinovicv, docteur ès 
sciences techniques, ainsi qu'au rédacteur N. Rosalskaïa qui 
a préparé ce volume pour l'édition. 

I. Artobolevski 
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Tableau 1 


Index des mécanismes classés suivant leurs critères de construction 
et de structure 


n° du groupe I 
Dénomination Mécanismes dentés simples 
du groupe 
Indice du DS 
groupe 
n° cour sous rare 
d'ordre sroupes groupe mes 
1 Mécanismes à trois 
éléments d'usage 
général Tr 1-56 
2 Mécanismes à quatre 
éléments d'usage 
général Q 97-64 
3 Mécanismes avec ar- 
rêts Ar 65-91 
4 Mécanismes servant 


à tracer les cour- 
bes TC 92-96 


5 Mécanismes de tria- 

ge, d'avance et 

d'alimentation TA 97-103 
6 Mécanismes avec élé- 

ments de longueur 

réglable LRg 104-106 
7 Mécanismes des ac- 

couplements Ac 107-108 
8 Mécanismes des fixa- 

tours Fx 1409 


9 Mécanismes des grif- 
fes, des serres et des 


entretoises GS 110 
10 Mécanismes des ap- 

parcils de levage AL 111 
11 Mécanismes d'autres 


dispositifs spéciaux DSp 112-114 
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Tableau 1 (suite) 


n° du groupe II 
De 


Dénomination 
du groupe 
a 


Mécanismes à leviers et engrenagce 


Indice du 
groupe 


ES 


n° 
d'ordre 


© © J CC 


10 
11 


12 


13 


LEn 


Sous-groupes 


Mécanismes à quatre 
éléments d'usage gé- 
néral 

Mécanismes à cinq 
éléments d'usage 
général 

Mécanismes à élé- 
ments multiples 
Mécanismes servant 
à tracer les courbes 
Mécanismes pour 
opérations mathéma- 
tiques 

Mécanismes avec ar- 
rêts 

Mécanismes à griffe 
des caméras 
Mécanismas de gui- 
dage et d’inversion 
Mécanismes des dis- 
positifs de mesure 
et d'essai 


Mécanismes des 
machines à piston 
Mécanismes des 


machines et appa- 
reils produisant des 
vibrations 
Mécanismes des 
griffes, des serres et 
des entretoises 
Mécanismes des ac- 


couplements AR TS Des 


Indice du 
sous- 
groupe 


n°5 des 
mécanis- 
Ines 


115-123 


124-145 
146-177 
178-197 


198-218 
219-230 
231-234 
235-240 


241-244 


245-246 


247-248 


249-250 
291-252 
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Tableau 1 (suite) 


n° du groupe 


Dénomination 
du groupe 


II 


Mécanismes à leviers et engrenage 


Indice du LEn 
groupe 
n° Indice du! n9$ des 
Sous-groupes sous- mécanis- 
d'ordre prou] groupe bd 
14 Mécanismes de com- 
mutation, d'enclen- 
chement et de dé- 
clenchement CE 253 
15 Mécanismes avec 
éléments de lon- 
yueur réglable LRg 294 
16 Mécanismes  d'au- 
tres dispositifs spé- 
ciaux DSp 255-288 
n° du groupe III 
RD nv Mécanismes à fuseau et engrenage 
Indice du FE 
groupe 
n° indice du | n°5 des 
: Sous-groupes sous- mécanis- 
d'ordre Broup roupe ea 
1 Mécanismes à trois 
éléments d'usage 
général Tr 289-303 
2 Mécanismes à élé- 
ments multiples 
d'usage général M 304-307 
3 Mécanismes avec ar- 
rêts Ar 308-334 


Tableau 1 (suite) 
oo 


n° du groupe III 
is D 
Dénomination Mécanismes à fuseau et cngrenage 
du groupe 
DER 
Indice du FE 
groupe 
a — 
n° < oUe du Les a 
, ous-groupes ‘ 1j mécanis- 
d'ordre groupe Nes 
4 Mécanismes des croix 
de Malte CM 335-364 
5 Mécanismes de triage, 
d'avance et d'ali- 
mentation TA 365-366 
6 Mécanismes d'autres 
dispositifs spéciaux DSp 367-371 
n° du groupe IV 
Ce Mécanismes à rochet et engrenagce 
Indice du RE 
groupe 
n° Indice du | n°5 des 
Ù Sous-groupes SoUS- mécanis- 
d'ordre group groupe a 
1 Mécanismes à trois 
éléments d'usage 
général Tr 372-409 
2 Mécanismes à quatre 
éléments d'usage 
général Q 410-421 
3 Mécanismes à élé- 
ments multiples 
d'usage général M 422-452 
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Tahleau 1 (suite) 


n° du groupe IV 
Dénvmination Mécanismes à rochet et engrenage 
du groupe 
Indice du RE 
groupe 
n° Indice du Le os 
| 2 8 sous- canis- 
d'ordre Sous-groupes GENE m ea 
4 Mécanismes avec 
arrêts Ar 453-457 
5 Mécanismes des ré- 
gulateurs Rg 458-464 
6 Mécanismes des dis- 
positifs de mesure 
et d'essai ME 465 
7 Mécanismes d'arrêt, 
de blocage et de ver- 
rouillago AV 466-475 
8 Mécanismes des ac- L 
couplements Ac 476-417 
9 Mécanismes des ap- 
pareils de levage AL 478-487 
10 Mécanismes de tria- 
ge, d'avance et 
d'alimentation TA 488-492 
11 Mécanismes de com- 
mutation, d’'enclen- 
chement ct de déclen- 
chement CE 493 


12 Mécanismes d'autres 
dispositifs spéciaux DSp 494-502 
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Tableau 1 (suite) 


n° du groupe V 
PR ee 
Dons Mécanismes à came ct engrenage 
u gr 
D 
Indice du CE 
groupe 
ro 
n° Indice du | n9$ des 
, Sous-groupes sous- mécanis- 
d'ordre groupe sep 
i Mécanismes à élé- 
ments multiples 
d'usage général M 503-506 
2 Mécanismes avec 
arrêts Ar 507-510 
3 Mécanismes de tria- 
ge, d'avance et 
d'alimentation TA 511-513 
4 Mécanismes des dis- 
positifs de mesure 
et d'essai ME 514-515 
5 Mécanismes servant 
à tracer les courbes TC 516 
6 Mécanismes d'autres 
dispositifs spéciaux DSp 917-518 
n° du groupe VI 
Meur Mécanismes à vis sans fin 


Indice du 
groupe 
n° Indice du | n°8 des 
: Sous-groupes sOoUus- mécanis- 
d'ordre BR groupe mes 
| Mécanismes à trois 
éléments d'usage 
général Tr 519-524 


Tableau 1 (suite) 


n° du groupe VI 


Dénomination 


du groupe Mécanismes à vis sans fin 


Indice du 
groupe VF 


n° des 
mécanis- 
mes 


Indice du 
sous- 


Sous-groupes 
groupe 


2 Mécanismes à quatre 
éléments d'usage 
général Q 525-527 


3 Mécanismes à élé- 
ments multiples 
d'usage général M 528-535 


4 Mécanismes avec | 
arrêts Ar 536-538 


5 Mécanismes de com- 
mutation, d’enclen- 
chement cet de dé- 
clenchement CE 539-540 


6 Mécanismes des boîf- 
tes de vitesses ct 
des réducteurs BV 541 


7 Mécanismes pour 
opérations  mathé- 
matiques OM 042-544 


8 Mécanismes des dis- 
positifs de mesure 
ct d'essai ME 545-547 


9 Mécanismes d’autres 
dispositifs spéciaux DSp 548-554 
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Tableau 1 (suite) 
TT 


n° du groupe VIT 


DÉRe eR Mécanismes dentés composés 
u group 
EE —— 
Indice du DC 
groupe 
RME 
: Indice du | n95 des 
mL Sous-groupes Sous- mécanis- 
d'ordie groupe mes 
| Mécanismes des boî- 
tes de vitesses ct 
des réducteurs BV 555-581 
2 Mécanismes des boîtes 


de vitesses planétai- 

res et des réducteurs BP 582-611 
3 Mécanismes des boî- 

tes de vitesses dif- 

férentielles et des 

réducteurs BD 612-637 
4 Mécanismes de trans- 

mission harmoniques] MTH | 638-644 
5 Mécanismes à élé- 

ments multiples 

d'usage général M 645-656 
6 Mécanismes pour 

opérations mathéma- 

tiques OM 657-662 
7 Mécanismes des ap- 

pareils de levage AL 663-670 
8 Mécanismes des ma- 

chines ct appareils 

produisant des vibra- 


tions MV 671-673 
9 Mécanismes des ac- 
coupleinents Ac 674-675 


10 Mécanismes des dis- 
positifs de mesure 


et d'essai ME 676-679 
11 Mécanismes des freins Fr 680 
142 Mécanismes d'autres 


dispositifs spéciaux DSp 681-689 


201416 17 


5 Mécanismes des boîtes de vitesses 
différentielles et des réducteurs 
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n° d'ordre 


2 


4 


Indice du 
sous-groupe 


MTH 
ac | 
AL | 
BD | 


TC 


Index des mécanismes classés suivant 


Sous-gTroupes 
Mécanismes des machines et apparcils 
produisant des vibrations 


Mécanismes de transmission harmo- 
niques 


Mécanismes à griffe des caméras 


Mécanismes des appareils de levage 


| 
Mécanismes servant à tracer les cour- 
bes 


Mécanismes pour opérations mathé- 
matiques 


Mécanismes des griffes, des serres et 
des entretoises 


ME Mécanismes des dispositifs de mesure 
et d'essai 
10 BV Mécanismes des boîtes de vitesses et 
des réducteurs 


11 | CM | Mécanismes des croix de Malte 


Tableau ? 


© tn a 
Ge. a AG 
ie 8 5 | » 
ann S 
La. 
EL D SIN 
5 & 
D ; 
© us 
Me (] 
ua 
DE RE A eu = 
u> 
| | ill trl: 
& 


œm (se) © + 
| US SI SIS 1F 

O0 es 

Dr 8 à & 

Ve] Fr 
- A | = | | 

(er) 


leur mode de fonctionnement 


Indice du 


n° d'ordre | sous-groupe Sous-groupes 
12 M Mécanismes à éléments multiples d'u- 
sage général 
13 | Ac | Mécanismes des accouplements | 
14 GI | Mécanismes de guidage et d'inversion | 
15 AV Mécanismes d'arrêt, de blocage ct 


de verrouillage 


16 CE Mécanismes de commutation, d'’en- 
clenchement et de déclenchement 

17 BP Mécanismes des boîtes de vitesse 
planétaires et des réducteurs 

18 | MP | Mécanismes des machines à piston | 

19 DSp Mécanismes d'autres dispositifs spé- 
ciaux 

20 C Mécanismes à cinq éléments d'usage 
général 

21 | Rg | Mécanismes des régulateurs | 

22 TA Mécanismes de triage, d'avance et 
d'alimentation 

23 | Ar | Mécanismes avec arrêts | 

24 LRg Mécanismes avec éléments de lon- 
gueur réglable 

25 | Fr Mécanismes des freins | 
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Tableau 2 (suite) 
oo || 
Indice du groupe 
oo oo 
DS | LEn FE RE CE VF | 


DC 


Le me _ | _ " 
| = | 250 (le | 493 | | 20-51 = 
. LL. | | | | _ | 02.919 
| — [245-246 — | — | — | : | = 
ms ve 255-206 367-374 | 494-502 | 517-518 | 548-554 | 681-689 
bel -1--1-1- 
[| — | — Jasam] — | — | — 
67. cl …  05.a06| 488.2 | 51.51 | _ | _ 
| 65-01 [219-230] 208-394] 453-457 | 507-540 | 536-538 | — 
Lo 6] 254 | = | _ | L | . | _ 
sets telhe ele 


Indice du 
sous-groupe Sous-groupes 


n° d'ordre 


général 


Mécanismes à trois éléments be 


“ 


Mécanismes des fixateurs | 


Mécanismes à quatre éléments d'u- 
sage général 


Tableau 2 (suite) 


———— 


Indice du groupe 


Us fum [re | ne | œ [vw | 0 


DS | LEn FE VF | DC 
nues 
| 1-56 = 280. xs | 372-409 Le | 519-524 P 
re 
CERN E 
TT 
| 57-64 uses] — | 410-421 | | 525-527 | 


EE 


I 


Mécanismes 
dentés simples 


DS 


4. Mécanismes à trois éléments d'usage général T 
(1-56). 2. Mécanismes à quatre éléments d'usage gé- 
néral Q (57-64). 3. Mécanismes avec arrêts Ar (65-91). 
4. Mécanismes servant à tracer les courbes TC (92-96). 
5. Mécanismes de triage, d'avance et d'alimentation 
TA (97-103). 6. Mécanismes avec éléments de lon- 
gueur réglable LRg (104-106). 7. Mécanismes des ac- 
couplements Ac (107-108). 8. Mécanismes des fixa- 
teurs Fx (409). 9. Mécanismes des griffes, des serres et 
des entretoises GS (110). 19. Mécanismes des appa- 
reils de levage AL (111). 11. Mécanismes d’autres 
dispositifs spéciaux DSp (112-144). 


1. Mécanismes à trois éléments d'usage 
général (1-56) 


MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS DS 
ÉLÉMENTS DES ROUES ELLIPTIQUES Tr 


Les roues Z et 2 dont les profils représentent deux ellipses 
identiques tournent autour des axes fixes À et B qui coïnci- 
dent avec les foyers de ces ellipses. Les profils des roues 7 
et 2 sont des centroïdes lorsque ces roues sont en mouvement 
relatif. Le rapport de transmission ë,, à chaque position 
du mécanisme s'écrit _ 


= = 
#27 o AP ? 


où ©, et w, sont les vitesses angulaires des roues Z et 2 et P, 
le point de contact des profils situé toujours sur la droite AB ; 
le signe n'entre pas en ligne de compte. Chaque fois que le 
mécanisme effectue un cycle complet de mouvement, le 
rapport de transmission moyen ie — 4. Si l’on désigne les 
distances entre les centres de rotation des ellipses et leurs 
foyers AF — BF, par c, et les grands diamètres des ellipses 
C1D1 — AB par !, la valeur du rapport de transmission 
changera une seule fois dans les limites de 

1—k 1+k 


imin= 1 CE à Imax = 7 


où k — c/l. Les profils des roues Z et 2 sont munis de dents 
afin que le mécanisme soit en mesure d'effectuer un cycle 
complet de mouvement. 


| 


MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS 
2 ÉLÉMENTS DES ROUES 
LOGARITHMIQUES À UN LOBE 


Tr 


Les roucs 7 et 2 tournent autour des axes fixes 4 el B. Le pro- 
fil de chaque roue est constitué des deux parties symétriques 
et identiques d’une spirale logarithmique dont l'équation est 


ae", 


où + est le rayon vecteur du profil; a, le rayon vecteur 
minimal; m — cotg p et u, l'angle constant formé par la 
tangente ?{ — t avec le profil de rayon vecteur ». Les profils 
des roues sont des centroïdes lorsque ces roues sont en mou- 
vement relatif. À chaque position du mécanisme le rapport 
de transmission {4 s'écrit 


o BP 


= = 


AP ? 
où &, et w, sont les vitesses angulaires des roues 7 et 2et P, 
le point de contact des profils, toujours situé sur la droite 
AB; le signe n'entre pas en ligne de compte. Chaque fois 
que le mécanisme effectue un cycle complet de mouvement, 
le rapport de transmission moyen iys — 1. La valeur du 
rapport de transmission changera une seule fois dans les 
limites de 


à laser, 


Imin = 
enr 


Les profils des roues Z et 2 sont munis de dents afin que le 
mécanisme soit en mesure d'effectuer un cycle complet de 
mouvement. 
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” MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS DS 


3 ÉLÉMENTS DES ROUES 
LOGARITHMIQUES À DEUX LOBES 


Les roues 1 et 2 tournent autour des axes fixes 4 et B. 

Le profil de chaque roue est constitué des quatre parties 
d'une spirale logarithmique, identiques et symétriques deux 
à deux. Les profils des roues sont des centroïdes lorsque ces 
roues sont en mouvement relatif. À chaque position du méca- 
nismo le rapport de transmission ë,, s'écrit 


i __ @ __ BP 
27 AP ’ 


où ©, et ©, sont les vitesses angulaires des roues et 2 et P, 
le point de contact des profils, toujours situé sur la droite AB ; 
le signe n'entre pas en ligne de compte. Chaque fois que lo 
mécanisme effectue un cycle complet de mouvement, lo 
rapport de transmission moyen i, — 1. La valeur du rapport 
de transmission changera deux fois dans les limites de 


i ma 
2 
Imn=—7 à (max=e  , 


où m — cotg up et pu ost l’angle constant formé par la tan- 

gente t — t au profil de rayon vecteur +. Les profils des 

roues Z et 2 sont munis de dents afin que le mécanisme soit 
en mesure d'effectuer un cycle complet de mouvement. 


Tr 
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4 ÉLÉMENTS DES ROUES 


MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS 


LOGARITHMIQUES À TROIS LOBES 


Les roues 7 et[2 tournent autour des axes fixes, À et B. Le 
profil de chaque roue est constitué des six parties d’une 
spirale logarithmique, identiques et symétriques deux 
à deux. Les profils des roues sont des centroïdes lorsque ces 
roues sont en mouvement relatif. A chaque position du 
mécanisme le rapport de transmission #,, s'écrit 
BP 
==, 
où o, et w, sont les vitesses angulaires des roues 7 et 2 et P, 
le point de contact des profils, toujours situé sur la droi- 
te AB; le signe n'entre pas en ligne de compte. Chaque fois 
que le mécanisme effectue un cycle complet de mouvement, 
le rapport de transmission moyen à, — 1. La valeur du 
rapport de transmission changera trois fois dans les limites de 


; - 
Imn a imax = 2. 
Les profils des roues Z et 2 sont munis de dents afin que le 


mécanisme soit en mesure d'effectuer un cycle complet de 
mouvement. 


MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS DS 
5*| ÉLÉMENTS DES ROUES! LOGARITHMIQUES | 
À QUATRE LOBES 


Les roues 1 et 2 tournent autour des axes fixes À et B. Le 
profil de chaque roue est constitué des huit parties d’une 
spirale logarithmique, identiques et symétriques deux 
à deux. Les profils des roues sont des centroïdes lorsque ces 
roues sont en mouvement relatif. A chaque position du 
mécanisme le rapport de transmission i,, est égal à 

BP 


i 


où &, et w, sont les vitesses angulaires des roues J et 2 et P, 
le point de contact des profils, toujours situé sur la droi- 
te AB ; le signe n'entre pas en ligne de compte. Chaque fois 
que le mécanisme effectue un cycle complet de mouvement, 
le rapport de transmission moyen {;3 = 14. La valeur du 
APpOES de transmission changera quatre fois dans les limi- 
tes de 


’ - 
{o—=——> à  imarx= V2. 
12 V= max=Ÿ 


Les profils des roucs 7 et 2 sont munis de dents afin que le 
mécanisme soit en mesure d'effectuer un cycle complet de 
mouvement. 
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MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS 
ÉLÉMENTS DES ROUES OVALES 
À DEUX LOBES 


Tr 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes À et B. Le 
profil de chaque roue est constitué des deux parties identi- 
ques et symétriques d'une courbe de type ovale. On a obtenu 
ces parties des profils on modifiant les angles « de l'ellipse a 
dans le rapport »m — 1/2. Les profils des roues sont des cen- 
troïdes lorsque ces roues sont en mouvement relatif. À chaque 
Don du mécanisme le rapport de transmission 14 est 
éga 


PE 
12° © AP ’ 


où «wo, et w sont les vitesses angulaires des roues 7 et 2 et P, 
le point de contact des profils, toujours situé sur la droite AB; 
le signe n'entre pas en ligne de compte. Chaque fois que lo 
mécanisme effectue un cycle noel de mouvement, le 
rapport de transmission i,, — 1. La valeur du rapport de 
transmission changera deux fois dans les limites de 

1—k 1+k 


Emin {TE à max {EL 


La frAneus k = c/l, où c est la distance entre les foyers de 
l’ellipse a et 1, le grand diamètre de l’ellipse a. Les profils 
des roues Z ot 2 sont munis de dents afin que le mécanisme 
soit en mesure d'effectuer un cycle complet de mouvement. 
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MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS DS 
7 ÉLÉMENTS DES ROUES OVALES 
À TROIS LOBES 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes À et B. Le 
profil de chaque roue est constitué des six parties, identi- 
ques et symétriques deux à deux, d’une courbe de type 
ovale. Ces parties des profils sont obtenues en modifiant 
les angles & de l’ellipse a dans le rapport m — 1/3. Les 
profils des roues sont des centroïdes lorsque ces roues sont 
en mouvement relatif. A chaque position du mécanisme le 
rapport de transmission à, est égal à 
O1 BP 


a — 


où &w, et w, sont les vitesses angulaires des roues 1 et 2 et P, 
le point de contact des profils, toujours situé sur la droi- 
te AB ; le signe n'entre pas en ligne de compte. Chaque fois 
que le mécanisme effectue un cycle complet de mouvements 
le rapport de transmission moyen i,; — 1. La valeur du 
rapport de transmission changera trois fois dans les limites de 


RL ue 
RE Eur max {_L" 


La grandeur 4 — c/l, où c cst la distance entre les foyers 
de l’ellipse a et !, le grand diamètre de l’ellipse a. Les pro- 
fils des roues Z et 2 sont munis de dents afin que le mécanisme 
soit en mesure d'effectuer un cycle complet de mouvement. 


3—01416 


Tr 
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MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS 
8 ÉLÉMENTS DES ROUES OVALES 
À QUATRE LOBES 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes 4 et B. Le 
profil de chaque roue est constitué des quatre parties, iden- 
tiques et symétriques deux à deux, d'une courbe de type 
ovale. Ces parties des profils sont obtenues en {modifiant 
les angles & de l'ellipse a dans le rapport m — 1/4. Les 
profils des roues sont des centroïdes lorsque ces roues sont 
en mouvement relatif. À chaque position du mécanisme le 
rapport de transmission i,, est égal à 


où &, et w, sont les vitesses angulaires des roues 7 et 2 et P, 
le point de contact des profils, toujours situé sur la droi- 
te AB ; le signe n'entre pas en ligne de compte. Chaque fois 
que le mécanisme effectue un cycle complet de mouvement, 
le rapport de transmission moyen changera quatre fois dans 


les limites de 
. 1—k + . | k 
CRETE nr: 


La grandeur k — c/l, où c est la distance entre les foyers de 
l'ellipse a et !, le grand diamètre de l’ellipse. Les profils 
des roues Z et 2 sont munis de dents afin que le mécanisme 
soit en mesure d'effectuer un cycle complet. 


MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS DS 


9 ÉLÉMENTS AVEC DEUX ROUES OVALES Tr 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes À et B. Le profil 
de la roue 2 cst constitué des quatre partics, identiques et 
symétriques deux à deux, d’une courbe de type ovale qu'on 
obtient en modifiant les angles & de l’ellipse a dans le rap- 
port m — 1/2. Lo profil de la roue Z est constitué des six 
arties d’une courbe de type ovale qu’on obtient en modi- 
iant dans le rapport m — 1/3 les angles & de l’ellipse a 
ayant pour foyer le point B. Les profils des roues 7 et 2 
sont des centroïdes lorsque ces roues sont en mouvement 
relatif. A chaque position du mécanisme le rapport de 


4 


transmission i, est égal à 


O! BP 
HS = 2p 


où &, et w, sont les vitesses angulaires des roues Z et 2 et P, 
le point de contact des profils, toujours situé sur la droi- 
te AB; le signe n'entre pas en ligne de compte. Pour un 
cycle complet de mouvement du mécanisme, Îe rapport de 


transmission moyen est égal à io, — FT = 1,5. Le rapport 
de transmission changera dans les limites de 

_1—k à _1+% 

a ET PRE 1 K" 


La grandeur & — c/l, où c est la distance entre les foyers 
de l’ellipse a, et Z, le grand diamètre de l’ellipse. Les profils 
des roucs Z et 2 sont munis de dents afin que le mécanisme 
soit en mesure d'effectuer un cycle complet de mouvement. 
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MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS 
10 ÉLÉMENTS AVEC DES ROUES 
ELLIPTIQUE ET OVALE 


Tr 


Les roues 1 et 2 tournent autour des axes fixes À et B. Lo profil 
de la roue 1 est une ellipse ayant pour foyer le point A. Le profil 
de la roue 2 est constitué des deux pue identiques et symétriques 
d'une courbe de type ovale qu'on obtient en modifiant les angles & 
de l’ellipse a dans le rapport m = 1/2. Le rapport de n longueurs 
des profils des roues 2 et 1 est égal à n — 2. Les profils des roues 
1 et 2 sont des centroïdes lorsque ces roues sont en mouvement relatif. 
A chaque position du mécanisme le rapport de transmission i,, est 


égal à 


où ©, ct w, sont les vitesses angulaires des roues 1 et 2et P, le 

point de contact des profils, toujours situé sur la droite AB; le signe 

n'entre pas on ligne de compte. Chaque fois que le mécanisme effectue 

un cycle complet de mouvement, le EADROr de transmission moyen 

ts = 2. Le rapport de transmission changera dans les limites de 
HU t=h y , _lui+k 

MR D 14% MAX D 1—k 


Les grandeurs À, et À, sont respectivement égales à À, = c./!, et à 
Re = Calls, OÙ © et c, sont les distances entre Îles foyers de lellipse a 
et de la roue elliptique 1, et !,, les grands diamètres de ces ellipses. 
Les profils des roues 1 et 2 sont munis de dents afin que le méca- 
nisme soit en mesure d'effectuer un cycle complet de mouvement. 
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MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS DS 


11 ÉLÉMENTS AVEC DES ROUES ELLIPTIQUE 
ET OVALE 


Les roues 1 et 2 tournent autour des axes fixes A et B. Le profil 
de la roue 7 est une ellipse ayant pour foyer le point A. Le profil 
de la roue 2 est formé des trois parties identiques et symétriques 
d'une courbe de type ovale qu’on obtient en modifiant les angles « 
de l'ellipse a dans le rapport m = 1/3. Le FOppOr des longueurs 
des profils des roucs 2 et 1 est n — 3. Les profils des roues 1 et 2 
sont des centroïdes lorsque ces roues sont en mouvement relatif. 
ke cause position du mécanisme le rapport de transmission i;s Cst 
ga 


NL O0 
2° o AP () 


où 6, et w, sont les vitesses angulaircs des roues 1 et 2 et P, le point 
de contact des profils, toujours situé sur la droite AB; le signe n'entre 
pas en ligne de compte. Pour un cycle complet de mouvement du 
mécanisme, le rapport de transmission moyen est égal à i,s = 3. 
Le rapport de transmission changera dans les limites de 


hihi à ; _h1+k 
MM D 14h FAX I 1—k 


Les grandeurs À, et k, sont respectivement égales à k, = c,/l, et 
à kg = Cala, OÙ ©, et c, sont les distances entre les foyers de l'eilipse a 
et de la roue elliptique 1, et L, et {,, les grands diamètres de ces ellip- 
ses. Les profils des roues 1 et 2 sont munis de dents afin que le méca- 
nisme soit en mesure d'effectuer un cycle complet de mouvement. 


Tr 
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MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS DS 
12 ÉLÉMENTS AVEC DES ROUES 
RONDE ET NON RONDE Tr 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes À et B. Le 
profil de la roue Z est une circonférence de centre O. Le profil 
de la roue 2 est constitué de deux courbes identiques et symé- 
triques DPC et DEC. L'entr'axe L satisfait à la condition 
_ , (i— 2) e2 (—3i3 + 2i2+ 42i + 24) ef ] 
Ler(+n[ 1 + |, 


où r est le rayon de la roue ronde 1, e — e/r est le rapport 
entre l’excentricité e et le rayon r, à est le rapport de trans- 
mission moyen égal à à — ijs — 1, 2, 3, 4, ... Les angles q; 
ct p, de rotation des centroïdes 1 et 2 sont liés par la relation 


P 
— e2 sin? D, — 
a | V/r2— e2 sin? p, — e cos qi dm, 


E L—V re sin? pi +e cos qi 
2 


MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS 
12 ÉLÉMENTS AVEC DES ROUES 
RONDE ET NON RONDE: Tr 


Les profils des roues Z et 2 sont des centroïdes lorsque ces 
roues sont en mouvement relatif. Le rapport de transmis- 
sion à, est égal à 
fn Of BP 
12 — @ ” AP ? 

où &, ot w, sont les vitesses angulaires des roues Z et 2 et P, 
le point de contact des profils, toujours situé sur la droi- 
te AB; le signe n'entre pas en ligne de compte. Le rapport 
de transmission i,:, exprimé dans les parametres des roues, 
est égal à 


L 
V re sin? 1 — € COS M 
Le rapport de transmission à, changera dans les limites de 


1 — ei 1 Le 


mn 1e) à Imer > —({+e) : 


lo = 1 


où m — L/r. Les profils des roues Z et 2 sont munis de dents 
afin que le mécanisme soit en mesure d'effectuer un cycle 
complet de mouvement. Le rapport de transmission moyen 
du mécanisme considéré est i,, — 2. Les longueurs des arcs 
de cercle DPC et DÉC sont égales à 2xr. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
13 DES ROUES CYLINDRIQUES RONDES : 
À DENTURE EXTÉRIEURE g 


Les roues Z et 2 tournent dans les sens différents autour des 
axes fixes À et B. Le rapport de transmission f,, du méca- 
nisme, compte tenu des signes des vitesses angulaires &; 
et w, des roues Z et 2, est égal à 


Of __  r2 22 
=, 
O2 ri £1 


où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues 1 
et 2 et z, ct z°:, les nombres de dents des roucs 7 ot 2. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
DES ROUES CYLINDRIQUES RONDES 
À DENTURE INTÉRIEURE 


14 


Les roues 1 et 2 tournent dans le même sens autour des axes 
fixes À et B. Le rapport de transmission i,, du mécanisme, 
compte tenu des signes des vitesses angulaires &w, et 
des roues Z et 2, est égal à 

@y __T2 __ 2 


— ne 


CITE TE 


où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues Z 
ot 2 et z, et z,, les nombres de dents des roues 7 et 2. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
15 AVEC UNE ROUE CYLINDRIQUE RONDE Tr 
ET UNE CRÉMAILLÈRE 


La roue Z tourne autour d’un axe fixe 4. La crémaillère 2 
est animéo d’un mouvement de translation dans les guides 
fixes B — B. 

La vitesse v, de la crémaillère 2 est égale à 


Vo = Ori 


où &, est la vitesse angulaire de la roue Z, et r,, le rayon 
de son cercle primitif. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
16 AVEC UNE ROUE À DENTURE DROITE Tr 


La roue 1, mobile autour d'un axe fixe 4, est on engrenage 
intérieur avec la roue 2 mobile autour d’un axe fixe B. 
Les profils des dents a de la roue 2 sont exécutés suivant 
les segments des lignes droites. 

Le rapport de transmission i,, est égal à 


où y, © et »,, n, sont les vitesses angulaires et les nombres 
de tours des roues 7 et 2, et z, et z,, les nombres de dents 
des roues 7 et 2. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 


À TROIS ÉLÉMENTS AVEC ROUES DS 
17 |  CyLINDRIQUES RONDES À DENTURE | # 
EXTÉRIEURE 


44 


La roue 7 est rendue solidaire du support. La roue 2 tourne 

sur l'axe B du porte-satellites 3, mobile autour d’un axe 

fixe À. Le rapport de transmission i,, du mécanisme, compte 

tenu des signes des vitesses angulaires w, ct w4 de la roue 2 
et du porte-satellites 3, cest égal à 


Q r £ 
hs= tte tte, 


où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues Z 

et 2, et z, et z,, les nombres de dents des roues 7 et 2. Les 

trajectoires des points isolés de la roue 2 sont des épi- 
cycloïdes. 


MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 


À TROIS ÉLÉMENTS AVEC ROUES DS 
18 CYLINDRIQUES RONDES À DENTURE Tr 
INTÉRIEURE 


La roue Z est renduo solidaire du support. La roue 2 tourne 
sur l'axe À du porte-satellites 3 pivotant autour d'un axe 
fixe B. Le rapport de transmission i,, du mécanisme, compte 
tenu des signes des vitesses angulaires w, et w3 de la roue 2 
et du porte-satellites 8, est égal à 


O3 r2 2 ? 
où r. et r, sont les rayons des cercles poma des roues 1 
et 2, et z, et z,, les nombres de dents des roues 7 et 2. Les 
trajectoires des points isolés de la roue 2 sont des hypo- 
cycloïdes. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 
À TROIS ÉLÉMENTS AVEC UNE ROUE 
CYLINDRIQUE RONDE ET UNE CRÉMAILLÈRE 


DS 
Tr 


La roue 1 est renduc solidaire du support. La crémaillère 2 
coulisse dans les guides B — B du porte-satellites 3, mobile 
autour d’un axe fixe À. La vitesse angulaire w, de la cré- 
maillère est égale à la vitesse angulaire ©, du porte-satelli- 
tes 3. La vitesso de glissement v de la crémaillère 2 dans les 
guides B — B est égale à 


VU = @zsri 


où r, est le rayon du cercle primitif de la roue 1. Les tra- 
jectoires des points isolés de la crémaillère 2 sont les dévelop- 
pantes d’un cercle de rayon ri. 


_  -— — _— — ss —— _ ét er Ge 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
20 AVEC ROUES SPIROÏDALES 
NON RONDES 


Les roues dentées non rondes 7 et 2 tournent autour des 
axes fixes À et B. Les centroïdes des roues représentent 
deux spirales identiques. Lorsque la roue menante Z est 
en rotation uniforme, la roue menée 2 tourne de façon non 
uniforme. Au moment où l’engrenage passe du bout de la 
spirale à son origine il se produit un choc entre les élé- 
ments 7 et 2. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS 
ÉLÉMENTS AVEC DES ROUES RONDE 
ET NON RONDE 


Les roues 7 et 2 tournent autour des axes fixes 4 et B. Le 
centre O de la roue Z est disposé de façon excentrique par 
rapport à l'axe de rotation À, la valeur de l’excentricité 
étant NS à e. Le rayon du cercle primitif de la roue 1 
est égal à r. La longueur du profil de la centroïde de la 
roue 2 est 4xr. Pour un cycle complet de mouvement du 
mécanisme, la grandeur du rapport de transmission moyen 
est égale à 


22 
lo = —= = 2 
12 Zi ’ 


où z, et z, sont les nombres de dents des roues Z et 2. Le rap- 
port de transmission changera deux fois dans les limites 
suivantes: 

Imax = 2:93 pour 

Enux — 2:60 

imax = 279 

imax — 3,00 

max — de 

i = d, 

Enax = 4:00 

imax = 9:00 

i = 6, 

Enax — 8100 

imax = 9:00 


max —= 11,00 


D D D D M D D D D D D D 


22 


AVEC DES 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
ROUES RONDE 


DS 


ET NON RONDE Tr 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes À et B. Lo 
centre O de la roue 7 est disposé de façon excentrique par 
rapport à l'axe de rotation À, la valeur de l’excentricité 
étant égale à e. Le rayon du cercle primitif de la roue 1 
est égal à r. La longueur du profil de la centroïde de la 
roue 2 est égale à 27r. Pour un cycle complet de mouvement 
du mécanisme, le rapport de transmission moyen iy2 — 

Z2 


= 1, où z, — z, sont les nombres de dents des roues 1 


2, 
et 2. Le rapport de transmission changera une fois dans les 
limites suivantes: 


de inin — 0,82 à t = 1,23 pour e — 0,ir; 
de bain — 0:73 à imac — 441 pour e — 1/6r: 
de inin — 0:68 à imax — 1,93 pour e — 0,2r; 
de imin = 0,63 À imax — 1:71 pour e — {/4r; 
de min — 97 à imax — 1,92 pour e — 0,3r ; 
de imin == LV, 4 à max — 2,08 pour e — 1/3r ; 
de ünin — 0,49 à imax = 2,47 pour e — O,4r; 
de imin —= 0,42 à imax —= 3,25 pour e — 0,5r ; 
do min — 0,36 à imax = 4,45 pour e — O,6r ; 
de imin => 0,33 à imax = 5,67 pour € — 2/3r ; 
de imin = 0,32 à imax — 6,48 pour e — O,7r; 
de inin — 0:30 à imax — 8:13 pour e — 3/4r. 


4—01416 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
AVEC DES ROUES RONDE 
ET NON RONDE 


DS 
Tr 


Les roues 7 et 2 tournent autour des axes fixes À et B. Le 
centre © de la roue Z est disposé de façon excentrique par 
rapport à l'axe de rotation À, la valeur de l’excentricité 
étant égale à e. Le rayon du cercle primitif de la roue 1 cst 
égal à r. La longueur du profil de la centroïde de la roue 2 
est égale à Gar. Pour un cycle complet de mouvement du 
mécanisme, le rapport de transmission moyen est égal 


% 


2 : 
à io = — — 3, où z, et z, sont les nombres de dents des 
1 1 2 


roues Z ect 2. Le rapport de transmission changera trois fois 
dans les limites suivantes: 


de inin — 2.65 à i — 3,44 pour e = 0,fr; 
de re — 2,42 à ee — 3,19 pour e — 1/6r; 
de imin = 2:32 à imax = 398 pour e — 0,2r; 
de imin — 2,18 à imax — 4,31 pour e — 4/4r ; 
de imin — 2,05 à Emax — 4,67 pour e — 0,3r; 
de imin = 1597 à max = 4:94 pour e — 1/3r; 
de imin = 1:81 À imax = 9,98 pour e — Ü,4r; 
de inin = 1:01 À imax = 06:83 pour e — 0,5r; 
dC imin = 1:42 À imax — 8:70 pour e — O,6r; 
de énim = 1131 À mas — 10,6 pour e — 2/3r: 
de imin = 1:26 à imax = 11,8 pour e — 0,7r; 
de imin = 1:18 à imax = 16,3 pour e — 3/4r. 


MÉCANISME CENTROÏDAL À TROIS 
24 ÉLÉMENTS AVEC UNE ROUE 
NON RONDE ET UNE CRÉMAILLÈRE 


Tr 


La roue Z tourne autour d’un axe fixe 4. La crémaillère 2 
effectue un mouvement de translation dans le guide recti- 
ligne fixe B — B. Les profils de la roue 1 et de la crémaillè- 
re 2 sont des centroïdes lorsque cette roue et cette crémaillère 
sont en mouvement relatif. L’angle de rotation œ, et la 
vitesse angulaire w, de la roue 1 sont liés au déplacement s, 
et à la vitesse v, de la crémaillère 2 par la relation 


où P est le point de contact des profils, toujours situé sur la 
droite Ay perpendiculaire à l’axe du guide B — B. Dans le 
mécanisme considéré, le profil de la roue 1 est formé par une 
partie do la spirale d'Archimède qui a pour équation 


T1 —= 2a%, 


où r, est le rayon vecteur de la spirale et a, la constante de 
la spirale. Le déplacement s, de la crémaillère 2 est égal à 


Sa = af}, 


c.-à-d. que le m‘canisme reproduit une relation quadratique, 
et le profil de la crémaillère 2 scra formé par une partie 
de parabole. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS | DS 
25 | AyEC ROUE MENÉE À ROTATION ALTERNÉE | 


La roue 1, ayant la forme d’un secteur denté a, tourne autour d'un 
axe fixe A. La roue 2, dont la surface intérieure b et la surface exté- 
rieure c sont munies de dents, tourne autour d'un axe fixe B. Lorsque 
la roue 1 tourne dans le même sens, la roue menée 2 tournera alter- 
nativement dans les deux sens. L’angle q, de rotation de la roue 2 
dans le sens des aiguilles d’une montre est égal à 


a" 
D — re Pi: 


ct l'angle Pa de rotation de la roue 2 dans le sens contraire aux aiguil” 
les d’une montre est égal à 


r1 
Fa= — Ft 
ra 


où r1, ra et re sont les rayons des cercles primitifs des roues 1 et 2, 
et q,, l'angle de rotation de la roue 1. L'angle p; est plus grand que 
l’angle qç2 dans Ile rapport rar c.-à-d. 


,_ 2 
Li mis T2. 
2 


Pour obtenir que la roue 2 tourne de façon continue et ne fasse des 

arrêts que dans ses positions extrêmes, on s'’arrangera pour que le 

secteur denté de la roue 1 entre en prise avec l’engrenage intérieur c 

immédiatement après avoir ne AS de l'engrenage extérieur b. 

Pour éviter les chocs au moment de l’engrènement, on a pourvu le 

mécanisme de profils conjugués pPRENIARES engendrés suivant 
les courbes spéciales. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
26 AVEC RAPPORT DE TRANSMISSION 
À DEUX ÉTAGES 


Tr 


Les roues 1 et 2 tournent autour des axes fixes À ct B. Chaque rouc 
est composée de deux secteurs dentés, les rayons de leurs cercles pri- 
mitifs étant respectivement égaux aux r;, r° et rs, r!. 


Compte tenu des signes des vitesses angulaires, le rapport de trans- 
mission du mécanisme changera deux fois et sera égal à 


Of F2 _ 2% , __ Oj _  ra Z9 
bo=—=—-—<=—-— © io — <= ——, 


où o:, (5H et &,, ©, sont les vitesses angulaires des roucs 1 et 2, et 


Zi, 2, et 22, 23, les nombres de dents des secteurs, 
Les rayons des secteurs sont liés aux angles œ,, 14 = 2A— 1, 


g2 et @, = 2n— q, par les conditions 


ao He aps ai 


Amp 1nim Tnt 
ct 
re 19" 
EP p+qp! 


où a est l’entr'axe. Dans le mécanisme considéré, q, — 39; Ct Qs — 
= donc r; = 0,4 a, rs — 0,6 a, ri = 0,67 a et ra = 0,33 a. 
Pour éviter les chocs au moment de passage de l’engrènement 
d'une paire de secteurs dentés à l’autre, on a pourvu les secteurs dentés 
de profils conjugués APPÉmEMNEES cngendrés suivant Iles courbes 
spéciales. 
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27 AVEC RAPPORT DE TRANSMISSION 
À TROIS ÉTAGES 


Tr 


Les roues 1 et 2 tournent autour des axes fixes A ct B. Chaque roue 
est composée de trois secteurs dentés. Les rayons de leurs cercles 


primitifs égalent respectivement r;, Tje r et ra r£, ra. Le rapport 


de transmission du mécanisme, compte tenu des signes des vitesses 
angulaires, changera trois fois et sera égal à 


’ ‘ , 
_ y __ r2 _  2i , Gi T3 _ __ 22 
== — = — 4, ln=—= =—— 
G2 r1 21 (O r1 Z]1 
et 
i” OL 12 _ 
É (CS L 2] | 


où &,, &{, w? et &,, &;, w5 sont les vitesses angulaires des roues 1 et 2, 
Ctz, 27, 27 €t z2, 2, 24, les nombres de dents des secteurs. Les rayons 
des secteurs sont liés aux angles q, Pi qi et Ps, Psr V2 par les condi- 


tions suivantes 


me pe pe 0% 
Pat  ? pts ? qgi+qs 
a@Pi ; ai : agi 

=, ris € = 

2 to ? pr 3 + 


où a est l'entr'axe. Pour éviter les chocs au moment de passage de 

l’engrènement d’une paire de secteurs dentés à l'autre, on a pourvu 

les secteurs dentés de profils conjugués supplémentaires engendrés 
suivant les courbes spéciales. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
28 DES ROUES RONDES 
ET NON RONDES JUMELÉES 


Les roucs Z et 2 tournent autour des axes fixes À et B. La 
roue jumelée Z se compose des roues rondes a et b. Le centre 
géométrique de la roue a coïncide avec l’axe A. Le centre 
géométrique © de la roue b a une excentricité e. La roue 2 
est composée de la moitié d’une roue non ronde c et de la 
moitié d’une roue ronde d. Pour deux tours de la roue 1, 
la roue 2 cffectue un tour et le rapport de transmission 
moyen du mécanisme i, — 2. Si ce sont les parties a et d 
des roues Z et 2 qui sont en prise, le rapport de transmission 
is est constant et est tel que i,, — 2. Si ce sont les parties b 
et c des roues 7 et 2 qui sont en prise, le rapport de trans- 
mission i,, varie dans les limites de 


 — 1—e de 1+e 
Mn mn —(1—e) MAX mm ({Le) 


: e l i 

Les grandeurs &8 et » sont égales à E——— ct m—-——, où 
Li L 2 e Î Î 

r, Cest le rayon du cercle primitif de la roue b et /, l'entr'axe. 


Tr 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
29 AVEC ROUE MENÉE 
À ROTATION ALTERNÉE Tr 


La roue jumelée 1 qui est munie de dents disposées sur les 
demi-circonférences extéricure a et intérieure b tourne autour 
d’un axe fixe À. La roue 2 tourne autour d’un axe fixe B. 
Les rayons r1, ri et r, des cercles primitifs des roues 7 et 2 
satisfont à la condition r, — 3r; — 3r,. Lorsque la roue 1 
tourne dans la même direction, la roue menée 2 tournera 
alternativement dans deux directions opposées. L'angle 
de rotation œ: de la rouc 2 dans le sens des aiguilles d’une 
montre est égal à 


Ps = Su 
et l'angle œ, de rotation de la roue 2 dans le sens inverse 
des aiguilles d’une montre est égal à q, — qu. 

Pour obtenir que la roue 2 tourne de façon continue ct 
ne fasse des arrêts que dans ses positions extrèmes, il faut 
que la roue 2, une fois dégagée de l'engrenage a, entre immé- 
diatement en prise avec l'engrenage b. Pour éviter les chocs 
au moment de l’engrènement, on a pourvu le mécanisme de 
profils conjugués supplémentaires engendrés suivant les 

courbes spéciales. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
30 AVEC RAPPORT DE TRANSMISSION 
À QUATRE ÉTAGES 


Tr 


Les roues 1 et 2 tournent autour des axes fixes À ct B. Chaque roue 
est composée de quatre secteurs dentés. Les rayons de leurs cercles 
primitifs égalent respectivement rhTio Ti r;”” Ct re, To 1 Ta” Compte 
tenu des signes des vitesses angulaires, le rapport de transmission 
du mécanisme changera quatre fois de valeur et sera égal à 


Oo r'{ 2, Lo ri 25? 
sé m m Cd 
pont en 7 SE jet. 7e . - 73. 
18 6% r? 27 + ge r® 27 ? 
où «,, Oi: o?, o? et où, o!, 07, o,'” sont les vitesses angulaires des 


roucs 1 et2, z, Zion 2ÿs 2j” €t Zs Ze Zo 25°", 1eS nombres de dents des 
LA Z ; 


secteurs. Les rayons des secteurs sont liés aux angles @1, @;, @r ®; 
et Ps Ps, Ps, P,'” par les conditions 


RU eh; h 
Path" ? pis ! qi+qi 
UE Se A 7 
pi +95 Pi + P2 Pi + Ps ” 
._ af > apr 
ro = z Qor=— 
- qi + F2 pr +p5° 


où a est l'entr'axe. Pour éviter les chocs au moment de passage de 

l’engrènement d’une paire de sccteurs dentés à l'autre, on a muni 

les secteurs de profils conjugués supplémentaires engendrés suivant 
les courbes spéciales. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
31 AVEC ROUE MENÉE PROFILÉE 
À ROTATION ALTERNATIVE 


Tr 


Le tourillon À de la roue 1 glisse dans un guidage rectiligne fixe a: 
La rouc 2 à rainure profilée b tourne autour d’un axe fixe B. Les 
dents de la roue 2 sont disposées le long de la rainure b. Lorsque la 
roue 1 tourne et l’axe À est à sa position inférieure dans le guidage a, 
les roues 1 et 2 te intérieurement et les sens de rotation 
de ces roues coïncident. Lorsque l'axe À est à sa position supérieure 
dans le guidage a, les roucs 1 et 2 engrènent extéricurement et les 
sens de rotation de ces roues sont inverses. De ce fait la roue 2 effec- 
tuera des rotations incomplètes dans les sens opposés, ne marquant 
des arrêts que ses positions limites. Lorsque la rainure b glissera 
sur le tourillon À par sa partie extérieure, la rotation de la roue 2 


s'effectuera à une vitesse angulaire 0, = ü _ ,€t lorsque la rai- 
nure b glissera sur le tourillon A par sa partie intérieure, elle s'effec- 
tuecra à une vitesse angulaire CC T EUR où r, est le rayon du cercle 
primitif de la roue 1, r, ct ro les ee des cercles primitifs des par- 


ties de la roue 2 à denturces intérieure et extérieure, et w1, la vitesse 
angulaire de la roue 1. 


00 
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32 AVEC ROUE MENÉE PROFILÉE 
À ROTATION ALTERNATIVE 


Le tourillon A de la rouc 1 glisse dans un guidage rectiligne fixe a. 
La rouc 2 à rainure profilée b tourne autour d’un axe fixe B. Les dents 
de la roue 2 sont disposées à l’intérieur de la rainure b. Lorsque la 
roue 1 tourne et le tourillon À est à sa position inférieure dans le 
guidage a, les roues 1 ct 2 engrènent extéricurement et leur rota- 
tion s'effectue en sens inverse. Lorsque l’axe A cst à sa position 
supérieure dans le guidage a, les roues J et 2 engrènent intérieure- 
ment et leur rotation s'effectue dans le même sens. La roue 2 effec- 
tuera donc des rotations incomplètes dans les sens inverses, ne mar- 
quant des arrêts qu'à ses positions limites. Lorsque la rainure b glissera 
sur le tourillon À par sa partie extérieure, la rotation de la roue2 


s'effectuera à une vitesse angulaire ©; = @: Le et lorsque la rainure 


r 
rte sur le tourillon A par sa partie intérieure, clle s’effectucra 
une vitesse angulaire 


où r, est 10 rayon du cercle primitif de la roue 1, r, et ro les rayons 


des cercles primitifs des parties de la roue 2 à dentures intérieure 
et extérieure, et &,, la vitesse angulaire de la roue 1. 


Tr 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
AVEC CRÉMAILLÈRE À DOUBLE FACE 


La rouc dentée Z tourne autour d'un axe fixe A. L'élément 2, 
se déplaçant d'un mouvement de translation le long d'un 
axe c — c dans un guidage fixe B — B, présente une cré- 
maillèro à double face a. Les dents de la roue 7 sont placées 
sur un côté du cercle primitif. Lorsque la rouo Z tourne de 
façon continue dans le même sens, ses dents engrènent 
alternativement avec les dents de la crémaillère à, en im- 
primant à l'élément 2 un*mouvement de translation à droite 
et à gauche. L'élément 2 marque des arrêts à ses positions 
imites. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
AVEC CRÉMAILLÈRE PROFILÉE 


La roue dentée Z tourne autour d'un axe fixe À. L'arbre 
de la roue Z coulisse dans une rainure fixe a. La crémaillère 
profilée 2, animée d'un mouvement de translation dans un 
uidage fixe B — B, comporte des parties de trajet recti- 
ignes b ct circulaires d. Lorsque la roue Z tourne de façon 
continue dans le même sens, ses dents ongrènent avec les 
différentes parties de la crémaillère profilée 2 en communi- 
quant à cette dernière un mouvement de translation à droite 
et à gauche. Les parties circulaires d de la crémaillère pro- 
filée assurent un passage plus régulier de l’engrenage de la 
partie supérieure b de la crémaillero à sa partie inférieure b. 
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39 AVEC CRÉMAILLÈRE CIRCULAIRE Tr 
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La roue dentée Z tourne autour d’un axe fixe À. La cré- 

maillère 2 a la forme d’un cylindre comportant des dents 

circulaires. Lorsque la roue Z est en rotation, la crémaillè- 

re 2 cffectue un mouvement de translation le long de l'axe 

c—c dans un guidage cylindrique B — B. Pendant le 

fonctionnement du mécanisme, la rotation de la crémaillère 2 
autour de l'axe c — c est possible. 


36 


La roue dentée Z tourne autour d’un axe fixe 4. L'élément 2 
cffectue un mouvement de translation le long de l'axe B — B 
dans un guidage fixe a — a. Les dents de la roue 7 sont 
placées sur une moitié du cercle primitif. L'élément 2 com- 
porte une crémaillère à double face c. Lorsque la roue 1 
tourne de façon continue dans le même sens, ses dents engrè- 
nent alternativement avec les dents de la crémaillère c, 
en communiquant à l'élément 2 un mouvement de transla- 
tion à droite et à gauche. Pour évitor les chocs chaque fois 
que le mouvement de l'élément 2 change de sens, on a pourvu 
la roue Z d’un doigt d qui coulisse sur les cames profilées e 
de l'élément 2. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS |ps 
AVEC CRÉMAILLERE À DOUBLE FACE | 
ET CAMES DE SÉCURITÉ r 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
37 AVEC CRÉMAILLÈRE À DOUBLE FACE | 
ET DENTS DE SÉCURITÉ . 


La roue dentée 7 tourne autour d'un axe fixe À. L'élément 2 
effectue un mouvement de translation le long de l'axe 
B — B dans un guidage fixe a — a. Les dents de la roue 1 
sont placées sur une partie du cercle primitif. L'élément 2 
comporte une crémaillère à double face c. Lorsque la roue 1 
tourne de façon continue dans le même sens, ses dents engrè- 
nent alternativement avec les dents de la crémaillère c et 
communiquent à l'élément 2 un mouvement de transla- 
tion à droite et à gauche. Pour éviter les chocs chaque fois 
que le mouvement de l'élément 2 change de sens, on a muni 
la roue Z de doigts profilés d qui entrent en prise avec les 
dents de la crémaillère e. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
38 AVEC CRÉMAILLÈRE CURVILIGNE - 
OSCILLANTE ET ROUE RONDE r 


La rouc ronde 1, mobile autour d’un axe fixe À disposé do 

façon excentrique, entre en prise avec une crémaillère 

curviligne 2 tournant autour d’un axe fixe B. Lorsque la 

roue Z tourne dans des sens opposés, la crémaillère 2 reçoit 
un mouvement oscillatoire autour de l'axe Z. 
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39 AVEC CRÉMAILLÈRE À DOUBLE FACE ET Tr 
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ROUE À ROCHET 


À (2 
> NU ef DA 
CAL I DOI SITE 


Les roues dentées Z et 2 tournent autour d’un axe fixe À. 
L'élément 3 effectue un mouvement de translation le long 
de l’axe B dans un guidage fixe a — a. Les roues 7 et 2 
tournent librement sur l’arbre 7, tandis que la roue à rochet 4 
est rendue solidaire de l'arbre 7. Les cliquets 6 et 5 tournent 
librement sur les roues Z et 2 et entrent en prise avec la roue 
à rochet 4. Les cliquets sont disposés de façon telle que 
pendant le mouvement alternatif de l'élément 3 les côtés 
des crémaillères de cet élément entrent alternativement en 
prise avec les roues Z et 2 et transmettent le mouvement à la 
roue à rochet 4 et à l'arbre 7 par l'intermédiaire des cli- 
quets 6 ct 5, faisant tourner cet arbre dans le même sens. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
40 DE LA COMMANDE 
DE DEUX CRÉMAILLÈRES PARALL£ELES 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe À, entre en 

prise avec deux crémaillères parallèles 2 et 3 animées d’un 

mouvement de translation dans des guidages fixes a et b. 

Lorsque la roue Z est en rotation, les crémaillères reçoivent 

un mouvement alternatif dans les sens opposés à vitesses 

égales. Les crémaillères 2 et 3 glissent sur les rouleaux 4 ct 5 
mobiles autour des axes fixes B et C. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
AVEC CRÉMAILLÉÈRE OSCILLANTE Tr 


La roue non ronde 7, mobile autour d’un axe fixe 4, entre 

en prise avec la crémaillère 2, mobile autour d'un axe fixe 2. 

Lorsque la roue Z tourne dans les sens opposés, la crémaillè- 

re 2 effectue un Den de balancement autour de 
axe B 


MÉCANISME DENTÉ DE MOUVEMENT DS 
NON RÉVERSIBLE AVEC CRÉMAILLÈRE Tr 


La manivelle 7 et la roue dentée 3 tournent autour d'un 
axe fixe À. La crémaillère 5 cffectue un mouvement de 
translation dans un guidage fixe b — b. Lorsque la mani- 
velle Z tourne dans un sens quelconque, l’encoche du dis- 
que 2 subissant la résistance de la roue 3 provoque la torsion 
du ressort 4. Le diamètre du ressort diminue et la rotation 
de la manivelle est transmise à la roue 3 qui met en mouve- 
ment la crémaillère 5. Lorsque la manivelle tourne en sens 
opposé, le ressort est tordu par l'autre côté de l’encoche 
du disque et son diamètre diminuo également. Lorsqu'on 
applique un effort à la crémaillère 5 et qu'il y a résistance 
sur la manivelle 7, le ressort 4 se détend et vient se serrer 
contre le corps du palier. La force de frottement qui sur- 
vient alorsempêche de transmettre le mouvement de la 
crémaillère à la manivelle, 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
DES ROUES CONIQUES RONDES 
À DENTURE EXTÉRIEURE 
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0 


NN 
AE 


Les roues Z ct 2 tournent en sens opposé autour des axes 
fixes 0A et OB qui se coupent au point O. Compte tenu des 
signes des vitesses angulaires ow, et ©: des roues 7 ct 2, le 
rapport de transmission i,, du mécanisme est égal à 


[O7] T9 Z9 sin Ô 
(07) ri Zi sin Ô: 
__ sinô—cos ôtgô1 ty 0 
tgô: sin ô—cos Ô tg d ? 


où r, et r, sont les rayons des cercles osculateurs des cônes 
primitifs des roues Z et 2, z, et z,, les nombres de dents des 
roues 7 et 2, ô, et Ô,, les moitiés des angles d'ouverture des 
cônes primitifs des roues Z et 2 et 6, l'angle formé par les 
axes OA et OB. Si l'angle 6 -- 6, + 6: — 90°, le rapport de 
trausmission ü2 est égal à à: — —tg 03 — —cotg Ô1. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
AA DES ROUES CONIQUES RONDES 
À DENTURE INTÉRIEURE 


DS 
Tr 


Les roues Z et 2 tournent dans le même sens autour des 
axes fixes OA et OB qui se coupent au point O. Compte 
tenu des signes des vitesses angulaires wo et w, des roues 1 
ct 2, le rapport de transmission i,, du mécanisme est égal à 


Go Fr, Z, Sinô, 


_ cos ô tg 6, + sin Ô tg 0 
nn tg Ô: cos Ô tg 2 — sin Ô ? 


où r, et r, sont les rayons des cercles osculateurs des cônes 

primitifs des roues 1 et 2, z, et z,, les nombres de dents des 

roues Z et 2, 6, et 6,, les moitiés des angles d'ouverture des 

cônes primitifs des roues Z et 2 et 6, l'angle formé par les 
axes OA et OB. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
45 AVEC ROUE CONIQUE RONDE 
ET CRÉMAILLÈRE RONDE 


DS 
Tr 


La rouc Z tourne autour d’un axe fixe OA. La rouc 2, qui 
so présente sous la forme d’une crémaillère ronde, tourne 
autour d’un axe fixe OB. Les axes OA ct OB se coupent 
en L Le rapport de transmission ài,, du mécanisme est 
égal à 


He 


Do Fr, 21 Sinô, cosô ’ 


Of _ F2 29 Ï 1 


où r, et r, sont les rayons des cercles osculateurs du cône 
rimitif de la roue Z et de la crémaillère ronde 2, z, et 2), 
es nombres de dents des roucs 1 ct 2, ô,, la moitié de l'angle 
d'ouverture du cône primitif de la roue Z et 6, l’angle formé 
par les axes OA cet OB. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 

À TROIS ÉLÉMENTS DES ROUES DS 

CONIQUES RONDES À DENTURE Tr 
EXTÉRIEURE 


ÎTL: mx 


La rouc Z est rendue solidaire du montant. La roue 2 tourne 
autour de l’axe OB du porte-satellites 3, mobile autour 
d'un axe fixe O4. Les axes OA et OB se coupent en O0. Compte 
tenu des signes des vitesses angulaires &, et w, des roues 1 
et 2, le rapport de transmission i,, du mécanisme est égal à 


ji ou» r{ Zi sin Ô! 
= tree H 4 


où r, et r, sont les rayons des cercles osculateurs des cônes 
primitifs des roues Z et 2, z, et z,, les nombres de dents des 
roues 1 et 2, 6, et 6,, les moitiés des angles d'ouverture des 
cônes primitifs des roues 71 et 2 et 6, l’angle formé par les 
axes OA cet OB. Si l'angle 6 est égal à ô — 6, + 6, — 90°, 
le rapport de transmission à,, est égal à 


ls — { + cots Ô, — 1 + te 1. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DS 
À TROIS ÉLÉMENTS DES ROUES CONIQUES : 
RONDES À DENTURE INTÉRIEURE : 
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Q 


VAR SET PS 


La roue Z est rendue solidaire du montant. La roue 2 tourne 
autour de l'axe OB du porte-satellites 3, mobile autour d'un 
axe fixe OA. Les axes OA et OB se coupent en O. Compte tenu 
des signes des vitesses angulaires wo, et w, des roues 7 ct 2, 
le rapport de transmission i,, du mécanisme est égal à 


__  @ 
PE 7 Tin 8 
3 ro 29 sin Ô 


où r, et r, sont les rayons des cercles osculateurs des cônes 

primitifs des roues 7 et 2, z, et z,, les nombres de dents des 

roucs Z et 2 ct ô, ct ô,, les moitiés des angles d’ouverture des 
cônes primitifs des roues 7 et 2. 


MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DS 
48 | À TROIS ÉLÉMENTS AVEC ROUE CONIQUE 
RONDE ET CRÉMAILLÈRE RONDE L 


La roue 1, se présentant sous la forme d'une crémaillère 
ronde, est rendue solidaire du montant. La roue 2 tourne 
autour de l'axe OB du porte-satellites 3, mobile autour 
d'un axe fixe OA. Les axes OA et OB se coupent en ©. 
Le rapport de transmission i,, du mécanisme est égal à 


——… rs me 
— — — 


où r, et r, sont les rayons des cercles osculateurs du cône 
primitif de la crémaillère ronde 7 ct de la roue 2, z, et 2, 
les nombres de dents de la crémaillère / et de la roue 2, 
0», la moitié de l'angle d'ouverture du cône primitif de la 
roue 2 et 6, l'angle formé par les axes OA et OB. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 


49 | DES ROUES RONDES HYPERBOLOÏDALES | 7 


76 


Les roues 1 cet 2 tournent autour des axes fixes A ct B —B qui se 
coupent À un angle Ô. Les axoïdes primitives des roues sont des hyper- 
boloïdes de révolution rondes à une nappe; les rayons des sections 
de leurs gorges sont égaux respectivement à r, et r.. Les dents des 
roues 1 et 2 sont placées sur certaines parties conjuguées des hyperbo- 
loïdes. Compte tenu de signes des vitesses angulaires &, et &, des 
roues J et 2, lc rapport de transmission i:, Cst égal à 


où 6, ct 6, sont les angles formés par les axes A et B — 1 avec la 
droite suivant laquelle s'opère lc contact entre Iles hyperbuoloïdes 
primitifs. La somme des rayons r, et r, est égale à 


ri + Te — ds 
où a cst la plus courte distance entre les axes À ct B — B. Si l'angle 
Ô = 90°, le rapport de transmission i,, cst égal à 
; Ta 
jo = — 2 ty ôs. 
ri 


Si on remplace de façon approchéc les parties des hyperboloïdes pri- 

mitifs constituant la gorge par des cylindres ronds, on obtient un 

mécanisme de roues hélicoïdales, ct si on remplace les parties des 

hyperboloïdes primitifs éloignées de la gorge par des cônes, on obtient 
un mécanisme de roues dentées hypoïdes. 


MÉCANISME DENTÉ TRIDIMENSIONNEL DS 
A TROIS ÉLÉMENTS AVEC ROUES RONDES | 7 


La rouc ronde 7, mobile autour d'un axe fixe À, entre en 

prise avec la roue ronde 2, mobile autour d’un axe fixe Z. 

Les axes À et B se coupent à un angle de 90°. La roue 2 est 

fixée de façon excentrique par rapport à son axe géométri- 

que. Compte tenu des signes des vitesses angulaires o, et o: 

des roues 7 et 2, le rapport de transmission moyen du méca- 
nisme est égal à 

- OT r2 

De 

2 r1 

où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues 7 

et 2. Le rapport de transmission changera dans les limites 


T9 — € 


de imin = À  imax — , 


où e est l’excentricité de la roue 2. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS | DS 
51 AVEC ROUE HÉLICOÏDALE 
ET CRÉMAILLÈRE RONDE 


La roue hélicoïdale 7 et la crémaillère ronde 2 tournent 

autour des axes fixes À et B qui se coupent ct sont perpendi- 

culaires entre eux. La roue Z possède des dents hélicoïdales b 

et la crémaillère ronde 2 comporte une rainure spiroïdale a. 

Le mouvement de rotation continue de la roue menante 7 

se transforme en mouvement de rotation continue de la 
crémaillère ronde menée 2. 


J2 


L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, forme un 
couple hélicoïdal € avec le montant. La roue dentée à volu- 
te a, réalisée en forme de spirale tridimensionnelle, est 
rigidement liée à l'élément Z. La roue a entre en prise avec 
la roue à volute b, solidaire de l'élément 2, qui tourne autour 
d'un axe fixe B et forme un couple hélicoïdal D avec le mon- 
tant. Lorsque l'élément 7 est en mouvement uniforme, l’élé- 
ment 2 reçoit un mouvement non uniforme. 


MÉCANISME À VOLUTE À TROIS | ps 
ÉLÉMENTS ANIMÉS D'UN MOUVEMENT 
IHÉLICOÏDAL 
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MÉCANISME DENTÉ À RAPPORT DS 
DE TRANSMISSION VARIABLE Tr 


AA TES 
ASS 


Les roues 1 ct 2 tournent autour des axes fixes À et B — B. 
La rouc 7 a la forme d'un disque comportant quatre ceintures 
munies de dents. La roue 2 est rendue solidaire du coulis- 
seau 5 glissant le long de l'arbre 3. En déplaçant le coulis- 
seau 5 le long de l'arbre 3, on peut amener la roue 2 en prise 
avec les différentes ceintures dentées de la roue 1. Pour 
une vitesse angulaire constante de la roue 7, la roue 2 peut 
avoir quatre vitesses angulaires différentes, Lorsque la 
roue 2 entre en prise à droite du point À, l'arbre 3 tourne 
dans un sens, et lorsqu'elle entre en prise à gauche du 
point À, l'arbre 3 tourne dans le sens opposé. 

Le déplacement du coulisseau 5 s'opère à l'aide du levier 4 
qui forme un couple de rotation C avec le coulisseau 5. 
Les creux a du levier 4 et le dé b du montant permettent de 
réaliser l’engrèncment de la roue 2 avec toute ceinture 

dentée de Ia roue 1. 


MÉCANISME DENTÉ TRIDIMENSIONNEL 
54 À TROIS ÉLÉMENTS AVEC ROUE 
CONIQUE SPIROÏDALE Tr 


Cm 
D'UN 
SO 


La roue menante 2, tournant autour d'un axe fixe À, possède 
des dents coniques disposées suivant une spirale logarithmi- 
que. La roue conique menée 1, fixée rigidement sur un 
arbre 3, tourne autour d’un axe géométrique fixe B, en 
effectuant un mouvement de translation le long de l'axe B 
dans un guidage a. Lorsque la roue 2 fait un mouvement 
de rotation alternatif uniforme, l’arbre 3 reçoit un mouve- 
ment hélicoïdal à vitesse constante lo long de l’axe B. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
DES ROUES CONIQUES SPIROÏDALES Tr 


Les cônes tronqués Z et 2, tournant autour des axes fixes À 

et B portent les dents dont les lignes axiales, projetées sur 

le plan du dessin, ont la forme de spirales logarithmiques 

identiques. Lorsque le cône Z tourne dans le sens opposé 

à celui des aiguilles d'une montre, la vitesse angulaire du 
cône 2 diminue progressivement. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
ET À ENGRENAGE SPHÉRIQUE 


La roue dentéc 7, dont les dents sont disposées sur une 
superficie sphérique, tourne autour d’un axe fixe À et 
entre en prise avec la roue 2 rigoureusement identique, mobile 
autour d'un axe B. Les axes À et B se coupent à un angle œ 
dont la valeur dépend de la position du doigt b de l'élé- 
ment 3 dans un guidage circulaire fixe a. L'élément 3 cou- 
lisse dans la douille c de la roue 2. Le contact entre les dents 
des roues, ainsi que la position requise de la rouc 2 par 
rapport à la roue Z s'ohtiennent à l’aide du levier 4, mobile 
autour d’un axe fixe D, dont le doigt e coulisse dans un gui- 
dage circulaire fixe d. L’angle q peut aussi être varié pendant 
le mouvement. 


6* 


DS 
Tr 
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2. Mécanismes à quatre éléments d'usage 
général (57-64) 


MÉCANISME DENTÉ À QUATRE ÉLÉMENTS | Ds 
57 POUR ENTRAÏÎNEMENT 
DE DEUX CRÉMAILLÈRES NON PARALLÈLES | 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, est en 
prise avec deux crémaillères 2 et 3 animées d’un mouvement 
de translation dans les guidages fixes a — & et b — b. Les 
axes des crémaillères C et B forment un angle constant «. 
Lorsque la roue Z tourne, les crémaillères se déplacent d'un 
mouvement de translation à vitesses égales et, par consc- 
quent, leurs déplacements suivant les axes B — Bet C — C 
sont égaux. 


: MÉCANISME DENTÉ À QUATRE ÉLÉMENTS | DS 
ÿ AVEC CRÉMAILLÈRE À DOUBLE FACE Q 


Les roues dentées Z et 2 tournent autour des axes fixes B 
et A. L'élément 3 effectue un mouvement de translation le 
long d’un axe C — C dans une glissière a — a. Les roucs 7 
et 2, qui présentent le même nombre de dents, engrènent 
l'une avec l’autre et avec les côtés supérieur et inférieur 
de l'élément 3. Lorsque la roue 7 tourne dans le sens indiqué 
par la flèche, l'élément 3 se déplace vers la droite. Lors- 
qu'on change le sens de rotation de la roue 7, l'élément 3 
se déplace vers la gauche. 
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MÉCANISME DENTÉ À QUATRE ÉLÉMENTS 
DE TROIS ROUES ELLIPTIQUES Q 


Trois roues elliptiques ident'ques 7, 2 et 3 tournent autour 
des axes fixes À, B ot C. Le rapport de transmission 1,, des 
roues Z et 2 est égal à 


re 1 + 2e cos pi + e2 
12 — À — e2 . 
Le rapport de transmission i,, des roues 2 ct 3 cest égal à 
. 1 + 2e cos go + e2 

Be je 
C n C ; 
AB BC 
c, la distance entre les foyers des ellipses; q,, 4, et q4, les 
angles de rotation des roues 7, 2 et 3 liés par les conditions 

1— e2 

1 -- 2e cos pi -re2 


où e est l'excentricité des ellipses telle que e — 


Po = arc Sin sin ÿ. 


et 

1 —e2 
1+ 2e cos go + € 
Les sens de rotation des roues Z et 3 coïncident. 


g,==arc sin sin 2. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
À QUATRE ÉLÉMENTS AVEC CRÉMAILLÈRE 
ET DEUX SECTEURS MENÉS 


60 


La crémaillère Z est animée d'un mouvement alternatif 
dans une glissière fixe À — 4. Les secteurs dentés à levier 2 
ct 2’ tournent autour des axes fixes B et C. Les secteurs 2 
et 2’ sont rigidement reliés à deux roucs identiques 8 ct 3’ 
qui entrent en prise avec la roue dentée 4, mobile autour 
d'un axe fixe 


DS 
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MÉCANISME À VIS ET ENGRENAGE DS 
À QUATRE ÉLÉMENTS 
DE LA TRANSMISSION TÉLESCOPIQUE Q 


PU roues coniques 3 et 4 tournent autour des axes fixes À 
ct 2. 

La rotation de la manivelle Z est transmise par l’inter- 
médiaire de l’arbre 2 et des roues coniques 8 et 4 à la vis 5 
qui effectue un mouvement hélicoïdal. La roue 4 est fixéo 
à l'aide d’une clavette coulissante a. La vis 6, constituant 
un couple hélicoïdal avec la vis 5, possède un filet renversé 
et est empêchéo de tourner par un élément (non figuré sur 
le dessin) qui cst relié à l’anneau b, avec lequel il effectue 

un mouvement de translation. 


MÉCANISME DENTÉ À QUATRE ÉLÉMENTS | ps 
62 D'ENTRAÎNEMENT 
À ACTION DISCONTINUE Q 


La roue menante 7, mobile autour d’un axe fixe À et por- 
tant les dents sur une moitié de sa surface, transmet un mou- 
voment do rotation en sens opposés avec des arrêts aux 
roues menées 2 et 3 tournant autour des axes fixes B et C. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À VIS DS 


63 | ET ENGRENAGE À QUATRE ÉLÉMENTS Q 


90 


La roue conique mobile 2 roule sur une roue conique fixe 1. 
La roue 2 tourne autour d’un axe B et avec l'élément 5 
elle tourne autour d'un axe fixe 4. La roue 2 est rendue 
solidaire de la vis 3 qui forme un couple hélicoïdal avec 
le coulisseau 4. Ce dernier coulisse dans les guides a de 
l'élément 5. Lorsque l'élément 5 tourne autour de l'axe 4, 
le point C de l'élément 4 décrit une partie de la spirale 
d’Archimède b. 


DS 


64 MÉCANISME À VIS ET ENGRENAGE 
À QUATRE ÉLÉMENTS 


Le segment denté conique Z, tournant autour d'un axc fixe À, 
est en prise avec la roue conique 2 mobile autour d'un axe 
fixe B — B. L'élément 3 effectue un mouvement hélicoïdal 
le long et autour de l'axe B — B. Pendant le mouvement 
oscillatoire du segment 7, la roue 2, tournant autour de 
l'axe B — B, provoque par son mouvement hélicoïdal le 
déplacement de l'élément 3 par rapport au montant 4. 
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3. Mécanismes avec arrêts (65-91) 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
AVEC ARRÊTS DE LA ROUE MENÉE Ar 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes À et B. La 
roue Z comporte des dents sur certaines parties de sa cou- 
ronne. Lorsque la roue 7 tourne, la roue menée 2 a différentes 
périodes de mouvement et de repos. La durée du mouvement 
et du repos de la roue 2 dépend du nombre des dents pré- 
sentées par certaines parties de la couronne de la roue 1. 
Pour empêcher le mouvement spontané de la roue 2 ct pour 
éviter les chocs au moment de l’engrèncment des roues Z et 2, 
le mécanisme cest pourvu d’arcs supplémentaires à profils 
conjugués décrits suivant des courbes spéciales qui ne sont 
pas figurées sur le schéma. 
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La roue menante 7 portant une dent tourne autour d'un 

axe fixe À. La crémaillère 2 coulisse dans les glissières 

fixes f — f. Lorsque la rouc Z tourne, la dent d entre succes- 

sivement en prise avec les dents e de la crémaillère 2, en 

lui imprimant un mouvement intermittent. On prévient 

le mouvement de translation spontané de la crémaillère 2 
au moyen des ares de blocage a et b. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
AVEC CRÉMAILLÈRE 
À MOUVEMENT INTERMITTENT 


Ar 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
67 AVEC CRÉMAILLÊÈRE 
À MOUVEMENT SACCADÉ 


Ar 


La roue dentée Z tourne autour d’un axe fixe 4. La cré- 
maillère 2 se déplace d'un mouvement de translation dans 
les guides fixes « — a. La roue Z est composée de deux seg- 
ments dentés b et d aux angles centraux de 180°. La cré- 
maillère 2 est constituée par deux crémaillères e et f. Lorsque 
la roue 1 est en rotation uniforme. la crémaillère 2 se déplace 
par saccades, en variant sa vitesse de 5 — ory, à 15 — @rrq, 
où ©, est la vitesse angulaire de la roue Z et r, et r4 sont 
les rayons des cercles primitifs des segments b et d. 


MÉCANISME DENTÉ À QUATRE ÉLÉMENTS | DS 
AVEC ARRÊTS ET ARCS DE BLOCAGE Ar 


La roue menante Z comportant deux dents tourne autour 
d'un axe fixe À. Les crémaillères 2 et 3 sont animées d'un 
mouvement de translation dans les glissières fixes b et a. 
Lorsque la roue Z tourne dans le sens indiqué par la flèche, 
les crémaillères 2 ct 3 reçoivent un mouvement de transla- 
tion dans les sens opposés avec des arrêts. Le mouvement 
spontané des crémaillères 2 et 3 est empêché au moyen 
des arcs de blocage d et e ménagés respectivement sur les 

crémaillères et la roue. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
69 AVEC ARRÊTS 
ET DROITE DE BLOCAGE 


DS 
Ar 


La crémaillère menante 7 cest animée d'un mouvement 
alternatif dans une glissière fixe a — a. Le segment den- 
té 2, mobile autour d’un axe fixe À, marque des arrêts 
pendant le glissement de la partie rectiligne bd de la cré- 
maillère sur les dents e et f. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
70 AVEC ÉLÉMENT MENÉ EFFECTUANT 
UN MOUVEMENT AVEC RETARD 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes À et B. La 
rotation de la roue Z est transmise à l'arbre 4 avec un cer- 
tain retard. La roue dentée 2, le secteur 8 et le secteur 5 
sont montés librement sur un arbre 4. Le secteur 3 comporte 
une rainure arquée b. Ces secteurs sont reliés entre eux par 
le doigt d solidaire du secteur 5. L'élément 6 est rigidement 
fixé sur l'arbre 4. Lorsque la roue Z tourne, la roue 2 est 
mise en mouvement, tandis que l'arbre 4 reste en repos 
jusqu'au moment où le doigt a fait tourner le secteur 8. 
En tournant, ce dernier déplace le doigt 4 jusqu'à ce qu'il 
touche l'élément 6, après quoi l'arbre 4 se met à tourner. 


7—01416 


Ar 
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MÉCANISME DENTÉ TRIDIMENSIONNEL DS 
À TROIS ÉLÉMENTS AVEC ARRÊTS A 
DE L'ÉLÉMENT MENÉ ET RAINURE DE BLOCAGE| ‘' 


71 


Les roues 1 et Z tournent autour des axes fixes À et B. Lors- 
que la roue menante 7 cest en mouvement, la roue menée 2 
tourne avec des arrêts. La roue Z comporte des dents héli- 
coïdales a et une ceinture e. La roue 2 possède quatre rainu- 
res b symétriques, entre lesquelles se trouvent les dents 
hélicoïdales d. Le nombre de dents hélicoïdales a de la 
roue menante Z est égal au nombre de dents hélicoïdales d 
do la roue menée 2, disposées entre deux rainures voisines. 
Lorsque la roue Z tourne, la ceinture e de la roue 7 entre 
périodiquement dans les rainures b de la roue 2 en provo- 
quant ainsi l'arrêt de cette dernière. Pour une rotation 
complète, la roue 2 tourne d’un angle de 90°. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 


: AVEC ARRÊTS DE L'ÉLÉMENT DS 
- MENÉ ET LEVIERS ROULANT re 


AVEC GLISSEMENT 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes 4 et B. Lors- 
que Ja roue menante Z est en mouvement, la roue menée 2 
tourne avec des arrêts. L'arc a — a empêche la rotation 
spontanée de la roue 2 aux moments de repos. Fixés sur les 
roucs 7 et 2, les leviers roulants c et d, qui entrent en con- 
tact avant que les dents ne se mettent en prise, assurent 
un accroissement progressif de la vitesse de la roue menée 2, 
atténuant par là les chocs qui peuvent se produire au moment 
do l’engrèncment des dents. Le point d’engrènement des 
leviers c et d ne se trouve sur la ligne des centres AB des 
roues Z et 2 qu’au moment initial du contact des leviers. 
Pendant tout le reste du temps d’engrènement, il se trouve 
en dehors de la ligne des centres 4B. Le mouvement relatif 
des leviers c et d est suivi d’un glissement. 


7° 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
73 AVEC LEVIERS ROULANTS 
ET ARRÊTS DE L'ÉLÉMENT MENE 


Ar 


Les roues 1 et 2 tournent autour des axes fixes À et Z. Lors- 
que la roue menante Z est en mouvement, la roue menée 2 
tourne avec des arrêts. L'arc a — a empêche la rotation 
spontanée de la roue 2 aux moments de repos. Fixés sur 
les roues Z ct 2, les leviers roulants c et d entrent en contact 
avant que les dents ne se mettent en prise et assurent un 
accroissement progressif de la vitesse de la roue menée 2, 
atténuant par la les chocs qui peuvent se produire au moment 
de l'engrènement des dents. Les arcs b de la roue 7 sont 
décrits par un rayon plus petit que l’arc a — a afin qu’au 
moment où les profils des leviers c et d entrent en contact 
la roue 2 puisse tourner librement. Pendant toute la période 
d'engrènement, le pôle d’engrènement P des leviers c et d 
se trouve sur la ligne AB qui joint les centres des roucs 1 
et 2. Le mouvement relatif des leviers c et d s'effectue sans 
glissement. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
74 AVEC PIGNON DE SÛRETÉ 
ET ARRÊTS DE L'ÉLÉMENT MENÉ Ar 


Les roues dentées Z et 2 tournent autour des axes fixes A 
ct B. Lorsque la rouc / tourne dans le sens indiqué par la 
flèche, la roue 2 se déplace avec des arrêts. Les arcs de 
blocage a et b empêchent la rotation spontanée de la roue Z. 
Pour diminuer les chocs au moment de l’engrènement des 
roues / et 2, un pignon 3 de rayons d est monté fou sur l’ar- 
bre. Le nombre de rayons de ce pignon est égal au nombre 
d’arcs de blocage b. Le pignon 3 est relié à la roue 2 par un 
ressort 4. La rotation du pignon 3 dans le sens des aiguilles 
d'une montre est limitée par une butée c. Avant l'engrène- 
ment des roues Z et 2, l'un des fuseaux e de la roue 7 entre 
en contact avec le rayon correspondant et fait tourner Île 
pignon 3 dans le sens des aiguilles d'une montre, en impri- 
mant à la roue 2 une vitesse initiale quelconque ct réduisant 
de cette façon les chocs au moment de l'engrènement des 
roues { et 2. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
75 DES ROUES CONIQUES AVEC ROTATION 
ALTERNATIVE DE L'ÉLÉMENT MENÉ 


La demi-rouce conique Z tourne autour d'un axe fixe A. 
Les roues coniques 2? cet 3, rigidement montées sur l'arbre 4, 
tournent autour d’un axe fixe B. La roue Z entre à tour de 
rôle en prise avec les roues 2 et 3, provoquant ainsi la rota- 
tion alternative de l'arbre 4. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
| AVEC PÉRIODES ÉGALES DS 
70 DE MOUVEMENT ET DE REPOS Âe 
DE L'ÉLÉMENT MENÉ 


Les roues dentées Z et 2 tournent autour des axes fixes À 
ct B. Lorsque la roue menante tourne dans le sens indiqué 
par la flèche. la roue menée 2 tournera avec des arrêts. 
Les arcs de blocage a et b empêchent la rotation spontanée 
de la rouc 2 au moment de l'arrêt. Etant donné que les dents 
et les arcs de blocage sont disposés de façon symétrique, 
la roue 2 a des périodes de mouvement ct de repos de duréc 
égale, lorsque la roue Z cst en mouvement uniforme. Pour 
une rotation complète de la rouc 7, la roue 2 a deux périodes 
de mouvement ct deux périodes de repos. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
77 AVEC ANNEAU DE BLOCAGE 
ET ARRÊTS DE LA ROUE MENÉE 


Ar 


Les roucs Z et 2 tournent autour des axes fixes A et B. La 
rouc 2 possède des dents c disposées sur sa surface de bout. 
La roue Z comporte un doigt a et un anneau de blocage b. 
Lorsque la roue menante Z tourne, la roue menée 2 ne tourne 
qu’au moment où la dent a se trouve en prise avec la dent c. 
Après le désengrènement des dents a et c l'anneau de blocage 
glisse sur la partic intérieure des deux dents voisines e, cet, 
par suite, la roue menée marque un arrêt de longue durée. 
Pour une rotation de la roue Z, la roue 2 tourne d'un angle q: 
égal à 


q = 21 
a en 0 
22 
où z, est le nombre de dents de la roue 2, qui doit toujours 
être pair. Le moment où les dents a et c s'engrènent s’ac- 
compagne de chocs. 
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” MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
AVEC ARRÊTS DE LA ROUE MENÉE à 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes À et B. La 
roue / comporte deux dents b. La roue 2 a des dents recti- 
lignes a. Lorsque la roue menante Z est en mouvement, la 
roue menée 2 ne tourne qu'au moment où la dent b se trouve 
en prise avec la dent a. Pour une rotation de la roue menanto 
1, la roue menée tourne d'un angle ç égal à 


47 
= = , 
22 
où :, est le nombre de dents de la roue 2. Pour une rotation 
complète, la roue 2 fait douze arrêts. Le moment où les 
dents a et b s'engrènent s'accompagne de chocs. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
AVEC ARRÊTS DE COURTE DURÉE 
DE LA ROUE MENÉE 


79 
Ar 


Les roucs Z et 2 tournent autour des axes fixes À et Z. La 
roue Z comporte des dents a de forme triangulaire. La roue 2 
possède des creux b. Le nombre de dents a est égal au nom- 
bre de creux b. Le rapport de transmission moyen à, du 
mécanisme est égal à i,, — —1. Lorsque la roue menante 7 
est en mouvement uniforme, la roue menée 2 effectue un 
mouvement intermittent A SANDAENE d'’arrêts de courte 
uréc. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
80 AVEC ROUE MENÉE 
À MOUVEMENT INTERMITTENT 


Ar 


CASE 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes À et Z. La 
roue menée 2 subit l’action du moment 1/ de signe constant. 
La roue 2 comporte des dents a et la roue Z porte une en- 
taille b. Lorsque la roue menante 7 est en mouvement, la 
roue menée 2 ne tourne qu'aux moments où les dents a se 
trouvent en prise avec l'entaille b. Pour une rotation de la 
rouc 1, la rouc 2 tourne d’un angle q égal à 


pe 27 
nt à 
22 
où z, est le nombre de dents de la roue 2. Lorsque la roue 
menante Z est en mouvement uniforme, la roue menée 2 
se déplace d’un mouvement intermittent. Les moments où 
les dents a et b s'engrènent s’accompagnent de chocs. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
81 AVEC CIIQUET D'ARRÊT à 
ET ARRÊTS DE LA ROUE MENÉE ÿ 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes À et B. La 
roue Z comporte une dent «a. Lorsque la roue menante 2 est 
en mouvement, la roue menée 2 ne tourne qu'aux moments 
où la dent a se trouve en prise avec Îles dents d de la roue 2. 
Pour une rotation de la roue Z, la roue 2 tourne d’un angle 
égal à 


où z, est Le nombre de dents de la roue 2. Le eliquet 3, mobile 

autour d'un axe fixe D. s'engage par sa saillie b dans le creux 

des dents de la roue 2 et empèche de la sorte la rotation 

spontanée de la roue 2, en la fixant au moment des arrêts. 

La roue 2 est munie d'un fuseau c qui désengrène le cliquet 3. 

Les moments où les dents a et d s’engrènent s’accompagnent 
de chocs. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
82 À MOUVEMENT INTERMITTENT 


AYEC ARRÊTS ET ARCS DE BLOCAGE is 


Les roues Z et 2 tournent autour des axes fixes 4 et 2. La 

roue Z comporte une dent a. Lorsque la roue menante 7 est 

en mouvement, la roue menée 2 ne tourne qu'aux moments 

où la dent a se trouve en prise avec les dents b de la roue 2. 

Pour une rotation complète de la roue 7, la roue 2 tourne 
d'un angle q égal à 

q= 27 

22 

où z, est le nombre de dents de la roue 2. Dans le mécanisme 


? 


e Lé # 27 »| A e Lé 
considéré, =: Pour empêcher la rotation spontanée 


de la roue 2 et pour la fixer aux moments d’arrêts, les roues 7 

et 2 sont munies d'arcs de blocage c ct d. Lorsque la roue 1 

est en mouvement uniforme, la roue 2 se déplace d’un mouve- 

ment intermittent. Les moments où les dents a ct b s'engrè- 
nent s’accompagnent de chocs. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS ps | 
83 AVEC ARRÊTS DE LA ROUE MENÉE : 
ET ARCS DE BLOCAGE : 


Les roues Z ct 2 tournent autour des axes fixes À et B. La 
rouc Z comporte une dent c. Lorsque la roue menante 7 est 
en mouvement, la roue menée 2 ne tourne qu'aux moments 
où la dent c se trouve en prise avec les dents d de la roue 2. 
Pour une rotation de la roue Z, la roue 2 tourne d'un angle @ 
égal à 
= 27 
—— 


où z, est le nombre de dents de la roue 2. Dans le mécanisme 


La La La I A e Lé 
considéré, @ — 3: Pour empêcher la rotation spontanée 


de la rouc 2 et pour la fixer aux moments des arrêts, les 

roues Z ct 2 sont munies d'arcs de blocage b et a. Lorsque 

la roue Z est en mouvement uniforme, la roue 2 se déplace 

d'un mouvement intermittent. Les moments où les dents a 
ct b s'engrènent s'accompagnent de chocs. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
AVEC ARRÊTS DE LA ROUE MENÉE DS 
ET ARCS DE TRANSITION Ar 
ET DE BLOCAGE 


84 


Vue par l'errièr 


Les roues 7 et 2 tournent autour des axes fixes À et B. La 
roue 1 possède un secteur denté d, et la roue 2, deux secteurs 
dentés symétriques c. Lorsque la roue menante 7 est en mou- 
vement, la roue menée 2 ne tourne qu'aux moments où lo 
secteur d est en prise avec les secteurs c. Pour une rotation 
complète de la roue 1, la roue 2 tourne d’un angle ® — 180°. 
Pour éviter les chocs au moment où les roues Z et 2 s’en- 
grènent, ces dernières sont munies d'’arcs de transition aet k, 
dont les profils sont les parties des centroïdes des roues 1 
et 2 en mouvement. Pour empêcher la rotation spontanée 
de la roue 2 et pour la fixer au moment des arrêts, les roues 1 
et 2 sont pourvues d'arcs de blocage b et f. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
85 AVEC ARRÊT DE LA ROUE MENÉE 
ET ARCS DE BLOCAGE 


Ar 


Les roues Z ct 2 tournent autour des axes fixes 4 et B. La 
roue menante Z imprime à la roue menée 2 un mouvement 
de rotation; cette dernière marque un arrêt de longue durée 
au cours d'une rotation de la roue. Pour éviter les chocs, 
la roue 2 s’engrène et se désengrène à l’aide des fuscaux d 
de la rouc 7, qui s'engagent dans les creux c de Ja roue 2. 
Les arcs a et b, qui bloquent la roue 2, l'empêchent de tour- 
ner au moment des arrêts. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
AVEC ARCS DE BLOCAGE ET ARRÊTS à 
DE LA ROUE MENÉE : 


86 


Les roucs 1 et 2 tournent autour des axes fixes À et B. La 
roue menante Z imprime à la roue menée 2 un mouvement 
de rotation; cette dernière marque deux arrêts de longuo 
durée au cours d’ une rotation de la roue 2. Pour éviter les 
chocs, la roue 2 s'engrène ct se désengrène au moyen des 
fuscaux 4 de la roue 1, qui s'engagent dans les creux c de 
la roue 2. Les arcs a et b, qui bloquent la roue 2, l’empêchent 
de tourner au moment des arrêts. 
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MÉCANISME DENTÉ TRIDIMENSIONNEL 
À TROIS ÉLÉMENTS AVEC ARRÊTS 
DE L’ÉLÉMENT MENÉ 


Ti 
BI 


La manivelle Z et la roue 2 tournent autour des axes fixes 4 
et B qui se coupent et forment un angle droit. La roue 2 
est munie de dents hélicoïdales a. Pendant qu’elle tourne, la 
manivelle Z engrène avec les dents a et entraîne la roue 2 
qui marque des arrêts de longue durée. Pour une rotation 
complète de la manivelle 7, la roue 2 tourne d'un angle ç 
égal à çq — 2x/z,, où z, est le nombre de dents de la roue 2. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
88 AVEC ARRÊT DE LA ROUE MENÉE 
POURVUE D’UN SECTEUR DENTÉ 


Ar 


Le secteur denté 7 et la rouc 2 tournent autour des axes 
fixes À et B. Lorsque le secteur menant 7 se déplace dans le 
sens indiqué par la flèche, la roue menée 2 tourne jusqu'à 
ce que le secteur denté supplémentaire 3, monté fou sur 
l'arbre À, entre en prise. Au moment où le secteur 3 en- 
grène avec la roue 2, le ressort a se détend et la roue 2 marque 
un arrêt qui se prolonge jusqu'à ce que le secteur 3 vienne 
s'appuyer contre le bord b du secteur 1. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 


89 AVEC ARRÊTS DE LA ROUE MENÉE \ 
AT 


ET ARCS DE BLOCAGE 


Le secteur denté Z et la roue 2 tournent autour des axes 
fixes À et B. Lorsque le secteur menant 7 tourne dans Île 
sens indiqué par la flèche, la roue menée 2 avec le disque d, 
solidaire de cette rouc, tournera jusqu’à ce que les dents du 
secteur Z désengrènent de la rouc 2. La saillie arquée a glissera 
ensuite sur l’arc de blocage b, et la roue 2 aura un arrêt. 
Pour une rotation complète du secteur 7, l'angle de rota- 
tion œ, de la rouc 2 est égal à q, — 2,2x. Par conséquent, 
après chaque tour du secteur 1, la roue 2 fait un arrêt dans 
ne ROSHIOR qui diffère de la précédente d'un angle @ — 
— V,4aN. 

Le rapport de transmission i,, du mécanisme est égal à 


où 27, 20 Ct 1, 1, sont les nombres de dents et les rayons du 
secteur Z et de la roue 2: æ,, l'angle central du secteur 
denté 1. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
AVEC ÉLÉMENT MENÉ AUX PÉRIODES DS 


Je DE MOUVEMENT ET DE REPOS Ar 
DE DURÉE ÉGALE 


Les roues dentées Z ct 2 tournent autour des axes fixes À 
et B. Lorsque la roue menante Z tourne dans le sens indiqué 
par la flèche, la roue menée 2 tournera avec des arrêts. 
Les arcs de blocage a et b empêchent la rotation de la roue 2 
au moment de l'arrêt. Pour une rotation de la roue 7, la 


, LL z 
roue 2 tourne d'un angle p — 3: Etant donné que les 


dents et les arcs de blocage sont disposés de façon symé- 

trique, les périodes de mouvement ct de repos de la roue 2 

seront d’égale durée, lorsque la roue 7 sera animée d'un 
mouvement uniforme. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
AVEC ÉLÉMENT MENÉ AUX PÉRIODES DS 
DE MOUVEMENT ET DE REPOS ae 
DE DURÉE INÉGALE 


91 


Les roues dentées Z et 2 tournent autour des axes fixes À 
et B. Lorsque la roue menante Z tourne dans le sens indiqué 
par la flèche, la roue menée 2 tournera avec des arrêts. Les 
arcs de blocage a et b empêchent la rotation de la roue 2 au 
moment des arrêts. Etant donné que les nombres de dents 
sur certaines parties des roues 7 et 2 sont différents et que 
les longueurs des arcs de blocage sont différentes, la roue 2 
aura les périodes de mouvement et de repos de durée inégale, 
lorsque la roue / sera animée d’un mouvement uniforme. 
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4. Mécanismes servant à tracer 
les courbes (92-96) 


MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DS 
92 À TROIS ÉLÉMENTS SERVANT TC 
À TRACER LES ÉPICYCLOÏDES 


Le porte-satellites 3, mobile autour d’un axe fixe A, forme un couple 
de rotation B avec le satellite 2 qui engrène avec la roue dentée 
fixe 1. Le satellite 2 possède un bras 4 comportant une rainure recti- 
ligne c, dans laquelle est fixée, à diverses distances HC de l’axe B, 
la pointe C d’une pièce qui décrit l’épicycloïde b— b dont l'équation est 


R+r 

P, 

T 

: . R+r 
y=(R+r)sinp—}rsin L P, 
où À est le rayon du cercle DAnEur de la roue 1: r, le rayon du cercle 
primitif du satellite 2 ; ? — Es , où BC est la distance à l'axe B de la 
pointe à tracer C; œ cst l'angle de rotation du portce-satellites 8. Sur 
le dessin, 7 — ras 1, et par conséquent la courbe Lb— b cst une 


épicycloïde allongéc. Pour À — # < 1, le point C décrira une épi- 


cycloïde raccourcie. Si ? — 1, le point C sera situé sur le cercle pri- 
mitif du satellite ct décrira une épicycloïde. Si m — = est un nombre 


cnticr, l’épicycloïde se compose de m branches identiques qui ne se 

coupent pas. Si m est un nombre fractionnaire, les branches des épi- 

cycloïdes se coupent, mais le Do ta revient toujours à sa position 
nitialc. 


z=(Rtr)cos®—}r cos 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DS 
93 À TROIS ÉLÉMENTS SERVANT TC 
À TRACER LES ELLIPSES 


Le porte-satellites 7, mobilo autour d’un axe fixe 4, forme 
un couple de rotation B avec la roue 3 qui engrène avec la 
roue fixe 2 à denture intérieure. Les rayons des cercles pri- 
mitifs des roues 2 et 3 satisfont à la condition r, — 2ra 
Lorsque le porte-satellites tourne autour de l'axe fixe 4, 
les pointe situés sur le cercle primitif de la roue 3 décrivent 
les lignes droites qui passent par le point 4. Tout point D 
choisi arbitrairement sur le plan de la roue 3 décrit une 
ellipse. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DS 
94 À TROIS ÉLÉMENTS SERVANT 
À TRACER LA CARDIOÏDE TC 


La roue dentée Z roule sur une roue dentée 3 identique et 
fixe. Le porte-satellites 2 tourne autour d’un axo fixo 4. 
Le point D de la roue 7, choisi de façon arbitraire ct situé 
sur le cercle primitif, décrit une cardioïde q9 — q dont l'équa- 
tion polaire est 
p = 2r (1 + cos y), 

où p est le rayon vecteur de la cardioïde; r, le rayon des 
cercles primitifs des roues 1 et 3; p, l'angle formé par 
l'axe Oz ct l’axe AB du porte-satellites 2. Dans le système 
de coordonnées rectilignes xOy l'équation de la cardioïde 
g — qg s'écrit 


(x? + y — 2rx)? = 4rè (2x3 LH y). 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DS 
95 À TROIS ÉLÉMENTS SERVANT TC 
À TRACER LA CARDIOÏDE ALLONGÉE 


Le porte-satellites 3, mobile autour d'un axe fixe À, forme 
un couple de rotation B avec une roue cylindrique ronde 7 
qui est en prise avec une roue cylindrique ronde fixe identi- 
que 2. Pendant le roulement de la roue 7 sur la roue 2, tout 
point Æ, situé en dehors du cercle primitif de la roue 1, 
décrit une cardioïde allongée g — q ayant un point double. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE DS 
96 À TROIS ÉLÉMENTS SERVANT TC 
À TRACER LA CYCLOÏDE 


Le coulisseau Z est animé d’un mouvement dans une glis- 
sière a — a, et la roue dentée 2 roule sur une barre rectiligne 
fixe 3. Tout point Æ de la roue 2 décrira alors une cycloi- 
de g — q. L'équation paramétrique de la cycloïde est 


x =r(p@—sinp), y = r(i — cos ), 
où r — OK; ç est l’angle de rotation de la roue 2. Dans lo 
système de coordonnées rectilignes rOy la cycloïde q — q 
aura pour expression explicite 


T— y 
r 


Æ V'@r—y) y. 


XI = r ArcCcOS 
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9. Mécanismes de triage, d'avance et 
d'alimentation (97-103) 


MÉCANISME DENTÉ D'AVANCE 
D'UNE BANDE 


Lo secteur denté 7, mobile autour d'un axe fixe À, cest en 
prisoc.avec une crémaillère 2 animée d'un mouvement do 
translation dans des glissières fixes b — b. Le cliquet 3 
tourne fou sur un axe B appartenant à la crémaillère. Lorsque 
le secteur Z tourne dans le sens opposé à celui des aiguilles 
d'une montre, le cliquet 3 s'engage dans l’orifice a de la 
bande 4, se butant contre la saillie d de la crémaillère, ct 
déplace la bande dans le sens indiqué par la flèche. Lorsque 
le secteur Z tourne on sens opposé, le cliquet 8 glisse libre- 
ment sur je bande. 
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MÉCANISME DENTÉ D'AVANCE 
98 DES PIÈCES CYLINDRIQUES 


La crémaillère Z se déplace d’un mouvement de translation 

dans les guides fixes d qui engrènent avec cinq roues dentées 

identiques 2 mobiles autour des axes fixes À. Les leviers a, 

solidaires des roues 2, entraînent les pièces b ct les déplacent 
vers les cellules voisines. 


MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS DS 
D'UNE HÉLICE TRANSPORTEUSE TA 


Les roucs coniques Z ct 2 tournent autour des axes fixes À 

et B. L'hélice transporteuse 3 cest rendue solidaire de la 

roue 2. En tournant, l'hélice transporteuse 3 déplace dans 

un tube b le matériel pulvérulent qui est amené de la tré- 
mie a. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À VIS DS 
ET ENGRENAGE DE LA TÊTE D'UN OUTIL | TA 


La roue dentéc 3 roule sur une roue fixe 4. Un tambour 7 
tourne librement autour d’un axe fixe B. La vis 5, solidaire 
de la roue 3, forme un couple de rotation avec l'élément 2 
qui glisse le long des génératrices du tambour /. L'élément 2 
est une tête d'outil. Lorsque le tambour Z est en rotation, 
la roue 3 tourne autour des axes À et B et déplace l'élé- 
ment 2 à l’aide de la vis 5 suivant les génératrices du 
cylindre 1. 
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10! MÉCANISME DENTÉ D’UN DISPOSITIF DS 
DE CHARGEMENT AUTOMATIQUE TA 


TI 


ULLLE 


Les segments amenés vers une rectifieuse sans pointes sont 
chargés dans une trémie Z et de là glissent dans une douille 
tournante 2 comportant une roue dentée conique a qui est 
en prise avec une roue dentée 3. Cette dernière est mise en 
mouvement par un moteur au moyen d’une transmission par 
courroie et d’une poulie 4. l’ar une extrémité le tuyau flexi- 
ble 5 est fixé à la douille 2 et par l’autre à un tube horizon- 
tal 6 qui s'engage dans une douille tournante mise en mouve- 
ment au moyen des pignons 8 et 9. En tournant, le tube amè- 
ne les segments vers une meule à rectifier Z0 comportant 
un couteau 71. 
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MÉCANISME D'AVANCE À VIS 
ET ENGRENAGE 


La crémaillère motrice Z est animée d'un mouvement alter- 
natif dans une glissière fixe d — d et engrène avec une roue 
dentée 2 mobile autour d'un axe fixe À. Lorsque la roue 


dentée 2, calée sur un arbre 3, se met à tourner, les pinces 4, 
maintenues dans la position gauche limite par un ressort 6, 
se rapprochent et serrent la pièce a. Les pinces 4 se présen- 
tent sous forme d'écrous vissés sur les vis b comportant les 
filets à gauche et à droite. Les vis b sont rigidement fixées 
sur l'arbre 3. Lorsqu'une pièce a cest serrée, l'arbre 3 cesse de 
tourner dans les pinces 4. Après avoir surmonté la résistance 
des ressorts 5, ces dernières tournent ct placent la pièce 
dans la position suivante. Lorsque la crémaillère 7 se déplace 
en sens inverse, le filetage se dévisse et sort des écrous, les 
pinces 4 se desserrent et relâchent la pièce. Les pinces re- 
viennent ensuite à leur position initiale sous l’action du 
ressort 5. 
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MÉCANISME DENTÉ À TROIS ÉLÉMENTS 
103 POUR AVANCE ET DÉCOUPAGE 
DU MATÉRIEL 


A : 
ITR 


l 
4 \ 


{ LR A] 


CA 


DS 
TA 


Les roues 5 et 6 tournent autour des axes fixes À et B. Les 
rouleaux Z et 2, tournant en sens inverses, amènent le maté- 
riel à découper vers un couteau fixe 3. Le couteau supérieur 4 
est fixé sur un arbre B entraîné par l'arbre À au moyen des 
roues dentées 5 et 6. Le découpage du matériel a licu au 
moment où le couteau supérieur 4 s'abaisse. Lo rouleau 17 


est muni d'un dispositif de serrage 7. 


9—01416 
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6. Mécanismes avec éléments de longueur 
réglable (104-106) 


DS 
LRg 


MÉCANISME D'UNE MANIVELLE À RAYON 


Le VARIABLE AVEC FIXATEUR DENTÉ 


8 ( 


ln. 


4 
en 


La manivelle 7 cest relice par un doigt b à une roue d aux 
dents isocèles. On peut varier la longucur de la manivelle 1 
dans les limites de rmin — Bb’ à rmax — Bb en faisant 
tourner la roue d autour d’un axe 4. La position de la roue d 
peut être fixée à l’aide de l'élément 2 muni de dents e. 


La roue d cest fixée par un écrou a. 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL À COIN DS 
105 ET ENGRENAGE SERVANT À RÉGLER : 
L'EXCENTRICITÉ Rg 


L'élément Z qui est animé d'un mouvement de translation 
dans les guides fixes a — a comporte les doigts b qui s’en- 
gagent dans les trous c des coussinets 4. L’arbre 3 tournant 

ans les coussinets 4 est rigidement relié au coin 7 et à 
la roue dentée 5. La pièce cylindrique ronde 2 forme un 
couple de translation avec le coin 7. Lorsque la roue dentce 6 
tourne autour d’un axe À — À, la roue 5 et l’arbre 3 tour- 
nent autour d'un axe B — B. On peut varier l'excentricité 
de la pièce 2 en déplaçant l’élément Z dans les guides a — a 
et en lo fixant dans la position requise. La variation de 
l'excentricité peut Op eEa cours de la rotation de l’ar- 

re à 
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MÉCANISME DENTÉ DESTINÉ DS 
106 AU RATTRAPAGE DU JEU DANS 
UN ENGRENAGE 


LRg 


La rouc menante 7, qui est en prise avec les roues menées 2 

ct 3, tourne autour d’un axe fixe 4. Deux roues identiques 2 

ct 3 tournent autour d'un axe fixe B. La roue dentée 2 est 

rigidement reliée à l’arbre 5, sur lequel tourne librement la 

roue 3 reliée à la roue 2 par les ressorts 4. On rattrape le 
jeu dans un engrenage au moyen de ressorts. 


7. Mécanismes des accouplements (107-108) 


MÉCANISME DENTÉ DU MANCHON 
DE PROTECTION D'UN ACCOUPLEMENT 
ÉLASTIQUE 


107 
Ac 


La rotation de l'arbre 8 cest transmise par l'intermédiaire 
de la douille cannelée 3 à la bride Z comportant les dents a. 
Ces dents permettent de transmettre la rotation à la bride 2 
qui comporte des orifices dans lesquels sont introduits des 
amortisseurs en caoutchouc 6. Ces orifices reçoivent les 
doigts de la bride 4 reliée à l'arbre mené 9. Lorsque le couple 
moteur dépasse la valeur établie, la bride Z désengrène de la 
bride 2 et repousse le disque élastique 5. La valeur maximum 
du couple moteur peut être réglée par changement de la 
position de l'écrou 7. 
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_ MÉCANISME DENTÉ DES ROUES DS 
CONIQUES À ACCOUPLEMENT RÉVERSIBLE | Àc 


L'arbre 6 tourne autour d'un axe fixe B. La roue conique ÿ 
tourne autour d’un axe fixe 4. Un accouplement bilatéral à 
crabots 7, glissant sur la clavette a de l'arbre 6, entre en 
prise avec les couronnes à crabots b et c des roucs coniques 3 
et 4. Ces dernières sont librement montées sur l'arbre 6. 
En tournant le levier 2 autour d’un axe fixe C, on peut amc- 
ner la partie droite ou la partie gauche de l’accouplement 7 
en prise avec les couronnes © ct b, la roue 5 tournant alors 
en sens inverse. 
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8. Mécanismes des fixateurs (109) 


MÉCANISME DENTÉ D'UN FIXATEUR DS 
109 À CRÉMAILLÈRE Fx 
4 1 
. 


1-1 


Coups 


La roue dentée 4, solidaire de la manivelle 5, tourne autour 

d’un axe fixe A. Le fixateur Z comporte une crémaillère b 

animée d’un mouvement de translation le long d’un axe B. 

On fixe les positions du disque 2 en faisant entrer le 

fixateur Z dans le trou a du disque au moyen du ressort 8. 

En tournant la rouc dentée 4 qui agit sur la crémaillère b, 
on ramène le fixateur Z à sa position initiale. 
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9. Mécanismes des griffes, des serres 
et des entretoises (110) 


MÉCANISME DENTÉ D'UNE SERRE DS 
À CRÉMAILLÈRE | GS 


La manivelle Z ct la roue dentée 2 tournent autour de l’axe À 
de l'élément 5. La crémaillère 3 coulisse dans les glissières 
fixes b — b. Lorsqu'on tourne dans le sens des aiguilles d'une 
montre la manivelle 7 reliée à la roue dentée 2, le mouvement 
est transmis à la crémaillère 3. En se déplaçant, la crémail- 
lère 3 serre la pièce 4 avec sa saillie a, puis la crémaillère 
cesse de se déplacer. Sous l’action d'une force appliquée 
à la manivelle 1, l'élément 5 se déplace vers la gauche, sur- 
montant la résistance du ressort 6. L'élément 5 comporte un 
biseau qui lui permet de bloquer la crémaillère 3. Lorsque la 
manivelle Z tourne dans le sens opposé à celui des aiguilles 
d'une montre, l'élément 5 se déplace vers la droite, et la 
crémaillère 3 se déplace vers la gauche, libérant ainsi la 
pièce 4. 
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10. Mécanismes des appareils de levage (111) 


MÉCANISME DENTÉ D'UN CRIC 


111 À CRÉMAILLÈRE AVEC 
CLIQUET D’ARREÊT 


La roue dentée 1, mobile autour d’un axe fixe À, est en prise 
avec les dents droites b de l’élément 2 animé d'un mouvement 
de translation dans une glissière fixe a. Lorsqu’on tourne la 
roue Z dans le sens indiqué par la flèche, l'élément 2 se 
déplace vers le haut. Pour empêcher le mouvement de l’élé- 
ment 2 vers le bas, on a prévu du côté gauche les dents d 
et le cliquet d'arrêt 3 monté fou sur un axe fixe Z. 
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11. Mécanismes d’autres dispositifs 
spéciaux (112-114) 


MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DS 
112 À TROIS ÉLÉMENTS POUR ARRÊTAGE L 
D'HORLOGERIE P 


L'élément Z tourne autour de l’axe fixe B — B de l'arbre 2 
rigidement relié à la rouc 3 portant une dent b. La roue den- 
tée 4 qui possède sept dents e et une saillie a tourne au- 
tour de l'axe À — À de l'élément 7. Lorsque l'élément 1 
tourne, l'arc c de la dent e de la rouc 4 glisse sur l'arc de 
la roue 3, et la rouc 4 ne tourne pas autour de l’axe À — À. 
Lorsque la dent e de la roue 4 engrène avec la dent b de la 
roue 3, la roue 4 tourne sur l'axe À — A. Après sept tours 
de l'élément 7 la saillie a de la roue 4 exerco une pression 
contre la dent b de la rouc 3, et le mécanisme est bloqué. 
L'élément 1 peut servir d'élément menant, aussi bien que 
l'arbre 2. Ce mécanisme est utilisé dans les dispositifs d’hor- 
logerie et permet de limiter le remontage du ressort. 
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MÉCANISME DENTÉ À MOUVEMENT AXIAL | Ds 
113 DU CYLINDRE DISTRIBUTEUR se 
D'UNE PRESSE À PLATINE P 


Les roues Z et 5 tournent autour d’un axe fixe À — À. La 
rouc #4 tourne autour d'un axe B — B et tourne en même 
temps que cet axe autour de l'axe À — A. Lorsque la roue 
dentée Z et la roue conique 5, solidaire de la roue dentée, 
tournent autour de l'arbre 2, sur lequel elles sont librement 
montées, la roue conique 3 tourne librement autour de son 
axe B — B ct autour de l’axe À — À de l'arbre 2. Le doigt a, 
fixé sur la roue 3, coulisse dans la rainure b du cylindre 
distributeur 4 et le met en mouvement le long de l'axe 
À — A de l'arbre 2. La valeur du mouvement axial du cy- 
lindre 4 cest réglée par le déplacement du doigt a. 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ 
À TROIS ÉLÉMENTS DESTINÉ À LIMITER | DS 
H4 |LE NOMBRE DE TOURS DE L’AXE DE REMONTAGE| DSp 
D'UN DISPOSITIF D'HORLOGERIE 


La roue Z portant un doigt tourne autour d'un axe fixe 
À — À. La rouc 2 portant huit dents tourne autour de l’axe B 
du barillet denté 3. Après sept tours l’axe de barillet 4 — À 
se trouve bloqué, lorsque la roue Z qui comporte un doigt ct 
qui est fixée sur cet axe vient en contact avec la surface 
cylindrique de la dent a de la roue 2 fixée sur le barillet 3. 
Lorsque le ressort placé sur l'axe À — À se détend, le 
barillet 3 tourne autour de l'axe fixe À — À dans le sens 
opposé à celui du remontage du ressort. La roue 2 roule sur 
la roue à un doigt Z de manière qu’à chaque tour du barillet 3 
la roue 2 avance d’une dent par rapport à son axe B. 


Il 
Mécanismes 
à leviers et engrenage 


LEn 


1. Mécanismes à quatre éléments d'usage général Q 
(115-123). 2. Mécanismes à cinq éléments d'usage 
général C (124-145). 3. Mécanismes à éléments multi- 
ples d'usage général M (146-177). 4. Mécanismes 
servant à tracer les courbes TC (178-197). 5. Mécanis- 
mes pour opérations mathématiques OM (198-218). 
6. Mécanismes avec arrêts Ar (219-230). 7. Mécanismes 
à griffe des caméras GC (231-234). 8. Mécanismes de 
guidage et d'inversion GI (235-240). 9. Mécanismes 
des dispositifs de mesure et d’essai ME (241-244). 
10. Mécanismes des machines à piston MP (245-246). 
11. Mécanismes des machines et appareils produisant 
des vibrations MV (247-248). 12. Mécanismes des grif- 
fes, des serres et des entretoises GS (249-250). 13. Méca- 
nismes des accouplements Ac (251-252). 14. Méca- 
nismes de commutation, d'’enclenchement et de 
déclenchement CE (253). 15. Mécanismes avec éléments 
de longueur réglable (254). 16. Mécanismes d’autres 
dispositifs spéciaux DSp (255-288). 


1. Mécanismes à quatre éléments d'usage 
général (119-123) 


MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE 
ET ENGRENAGE 
AVEC COULISSES DE CARDAN 


LEn 
Q 


Le porte-satellites Z, mobile autour d'un axe fixe À, forme 
un couple de rotation B avec la roue 2 qui engrène avec la 
roue fixe 4. La roue 2 porte le doigt C glissant dans la rai- 
nure b de la coulisse 4 en mouvement dans les glissières 
d — d, Les dimensions des éléments du mécanisme satisfont 
aux conditions rs = 2r2 Ct BC = r;, où r, ct r; sont les 
rayons des roucs 2 ct 3. Pour les dimensions admises des 
éléments du mécanisme, le point C se déplace suivant une 
ligne droite qui coïncide avec le diametre de la roue 3. Les 
vitesses angulaires &, et œw, du porte-satellites Z et de la 
roue 2 sont égales ct de sens opposés. La vitesse », de l’élé- 
ment 4 cest égale à 


où w est la vitesse du point C de Ja rouc 2 ct «, l’angle 
constant formé par la direction AC avec l'axe x — x. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE  |LEn 


116 ET ENGRENAGE AVEC 
DEUX ARRÊTS DE L'ÉLÉMENT MENÉ Q 


Le portc-satellites Z, mobile autour d'un axe fixe À, forme 
un couple de rotation B avec le satellite 2 qui engrène avec 
la roue fixe 3. Le satellite 2 comporte un rouleau 4 mobile 
autour d'un axe C. Le rouleau 4 glisse dans une rainure cur- 
viligne a de la coulisse 5 mobile autour d'un axe À. Les di- 
mensions des éléments du mécanisme satisfont aux condi- 
tions ra — 2r2 et BC —r,;. lour les dimensions admises 
des éléments du mécanisme, le point C décrit une épicycloïde 
g — qg. La coulisse 3 marque des arrêts de courte durée aux 
moments où le point C sc trouve dans les positions C” et C”. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
117 ET EXCENTRIQUE Q 


L'excentrique Z, mobile autour d'un axe fixe À, porte une 
couronne dentée 2 qui engrène avec la roue dentée 5. Le 
cadre 3 comporte des rainures b qui glissent sur les doigts a 
de la couronne 2. Le cadre 3, qui se déplace par rapport au 
moyeu 6 de l’excentrique, est empêché de tourner par le 
doigt fixe 4, sur lequel glisse la rainure d du cadre 3. La 
roue 2 effectue donc un mouvement de translation à une 
vitesse égale à la vitesse du centre © de l'excentrique 1. 
Par conséquent, le rapport de transmission iy5 est égal à 


où rs Cst le rayon du cercle primitif de la roue 5; z, et 25 

les nombres de dents des roues 2 et 5. Si la différence entre 

les nombres de dents est faible, il est possible d'obtenir 
des rapports de transmission considérables. 
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" MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
8 AVEC CRÉMAILLÈRE PROFILÉE 


Le levier 7, mobile autour d’un axe fixe À, forme un couple 
de rotation B avec la rouc dentée 5. Cette dernière cest soli- 
daire de la rouc dentée 4 qui engrène avec la rouc dentée 3 
mobile autour d'un axe A. Le doigt b de la roue 5 coulissant 
dans la rainure a entre en prise avec la crémaillère profilée c 
qui se compose de deux parties rectilignes et de deux parties 
arquées. 

La crémaillère c appartient au coulisseau 2 qui glisse 
dans les guides d — d. Lorsque la roue menante 3 est animée 
d'un mouvement uniforme et continu, la roue 5 tourne autour 
d’un axe B en imprimant au coulisseau mené 2 un mouve- 
ment de translation qui s'effectue à une vitesse constante 
au moment où le doigt b glisse sur les parties rectilignes de 
la rainure a. Lorsque le doigt b passe sur les parties arquées 
de la rainure a, le levier 7 tourne autour de l'axe À et le 
mouvement de la crémaillère 2 devient irrégulier. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
119 AVEC ROUE PROFILÉE Q 


mm 


La roue dentée ronde 7, mobile autour d'un axe fixe À, 
engrène avec la roue profilée 2. Le profil de la courbe initiale 
de la roue 2 est composé de deux arcs de rayon r et des arcs 
de rayons r’ et r”. La condition r° — r’ — 2r est remplie. 
La roue 2 forme un couple de rotation B avec l'élément 3, 
mobile autour d'un axe fixe C. Lorsque la roue Z tourne, 
l'élément 3 effectue un mouvement d'’oscillation combiné. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE  |LEn 
120 AVEC ROUE PROFILÉE ET ARRÊT 
DE L'ÉLÉMENT MENÉ Q 


La roue profilée Z, mobile autour d'un axe fixe 4, est en 
prise avec une roue ronde 2. La roue 2 comporte un doigt b 
qui coulisse dans la rainure a de la roue Z. La rainure et 
le profil de la courbe initiale de la roue Z sont de forme 
complexe. Sur les parties d — d, le profil de Îa rainure a 
est décrit suivant Îles arcs de cercle de rayons r et r’. La 
roue 2 forme un couple de rotation D avec l'élément 3 mo- 
bile autour d’un axe fixe B. Lorsque la roue 1 tourne, l’élé- 
ment 3 reçoit un mouvement d'’oscillation combiné, en 
marquant deux arrêts au moment où les doigts glissent sur 
les parties e — e. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
121 DE ROTATION D'UNE PALE Q 


Le disque Z tourne autour d'un axe qui coïncide avec son 
contre. Le doigt a, fixé sur le disque Z, agit alternative- 
ment sur la partic rectiligne b de l'élément 2, mobile au- 
tour d’un axe fixe À, et sur la partie rectiligne gq de l’élé- 
ment 3, mobile autour d'un axe fixe B. L'élément 2 com- 
pos un secteur denté e qui engrène avec le secteur f do 
‘élément 3. Les éléments du mécanisme satisfont à la con- 
dition r; — ra, où r, et r; sont les cercles primitifs des sec- 
teurs 2 et 3. Lorsque le disque Z tourne dans le sens indiqué 
par la flèche, les éléments 2 et 3 effectuent un mouvement 
d'oscillation, en tournant d'un angle de 180°. La pale d, 
reliée à l'élément 3, tourne du mème angle. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À BIELLE LEn 
122 | ET MANIVELLE, À LEVIERS ET ENGRENAGE, 
À DENTURE EXTÉRIEURE 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, est en 
prise avec la roue dentée 3, solidaire de la bielle 4. La ma- 
nivelle 2 tourne autour de l’axe À en formant un couple de 
rotation B avec la bielle 4. La bielle 4 forme un couple de 
rotation € avec le coulisseau 5 se mouvant dans une glis- 
sière a. Lorsque la roue menante 7 tourne, le coulisseau 5 
reçoit un mouvement alternatif. Le rapport de transmission 


jo — CL, où &, est la vitesse angulaire de la roue Z et w, 
la vitesse angulaire de la manivelle 2, est égal à 

lo = igohg + (A — ia), 
OÙ 39 — 2 à y — =, oz cst la vitesse an- 


4 

gulaire de la bielle 4 et de la rouc 3 solidaire de cette bielle, 
z, Ct za. les nombres de dents des roues 1 ct 3. Lo rapport de 
transmission i4, s'obtient à partir des dimensions données 
des éléments du mécanisme bielle-manivelle 4 BC. Pour un 
cycle complet de mouvement du mécanisme, le nombre de 
tours par minute », de la manivelle 2 et le nombre de tours 
par minute n», de la roue Z sont liés par la condition 


Z1 + 23 
D 


n=n 
| z, 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE LEn 
123 | ET ENGRENAGE AVEC ROUE NON RONDE | Q 


La coulisse Z tourne autour d'un axe fixe À. Dans la rai- 
nure radiale à de la coulisse 7 glisse le coulisseau 3 qui 
forme un couple de rotation B avec une roue dentée ronde 2. 
La roue 2 engrène avec une roue non ronde fixe 5. Lorsque 
la coulisse Z est en mouvement, la roue 2 tourne simulta- 
nément autour des axes À ct B et glisse avec le coulisseau 3 
dans la rainure a de la coulisse Z. Le ressort 4 assure la 
constance de l'engrènement des roucs 2 ct 5. 
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2. Mécanismes à cinq éléments d'usage 
général (124-145) 


124 MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE 
AVEC CRÉMAILLÈRE C 


La manivelle Z, mobile autour d’un axe fixe À, transmet le 
mouvement à la bielle 2 qui glisse dans la coulisse 3. Cette 
dernière tourne autour d'un axe fixe C. La bielle 2 comporte 
une crémaillère rectiligne a qui engrène avec une roue CY- 
lindrique ronde 4. Lorsque la manivelle Z est en mouvement, 
la roue 4 reçoit un mouvement d’oscillation autour de l'axe C. 
L’angle complet de rotation Ÿ de la roue 4 dans un sens est 


cgal à 


_— 
TLk \2 | I=k \2 

= ( r+e ) 1-1 ( r+e ) = 

où Æ est la longueur de l'élément 4B; !, Ha distance AC; 

r, le rayon du cercle primitif de la roue 4; e, la plus courte 

distance entre le point B et la ligne initiale de la crémaillè- 

re a dans le sens perpendiculaire à cette dernière. 
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_ | MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE, 
125 AVEC CRÉMAILLÈRE RONDE 


Le secteur denté Z, mobile autour d'un axe fixe À, est en 
rise avec la crémaillère 2 animée d’un mouvement de trans- 
ation dans un guidage fixe a — a. Les dents de la crémail- 

lère 2 sont de forme arrondie, ce qui permet à la crémail- 

lère d’effectuer une rotation supplémentaire autour d'un 
axe fixe F. Le mécanisme du quadrilatère articulé À BCD 
représente un parallélogramme. Les dimensions des éléments 
du mécanisme satisfont aux conditions AB — DC et BC — 

— AD. Les vitesses angulaires des éléments 1 ct 4 sont 

égales. Les vitesses des points B et C sont aussi égales. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
126 | ET ENGRENAGE AVEC PARALLÉLOGRAMME 
ET ROUE FIXE = - 


Les manivelles Z ct 3 du parallélogramme articulé À BCD 
tournent autour des axes fixes À et D. La rouc dentée 4 
forme un couple de rotation ÆE avec une bielle 2 et engrène 
avec une roue dentée fixe 5. Les dimensions des éléments du 
mécanisme satisfont aux conditions AB — DC = r, BC — 
— AD ctria trs = r, où r4 et r, sont les rayons des cercles 
rimitifs des roues 4 ct 5. Pour les dimensions admises des 
éléments, le rapport de transmission i,4 est égal à 
i __ Of T4 T4 _ __ Z4 
on Fr  Ors+rs +2, 
où &@1 et w, sont les vitesses angulaires de la manivelle 7 
et de la roue 4 ; z4 ct z:, les nombres de dents des roues 4 ct 5. 
Les vitesses angulaires &, et @4 sont de même sens. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
ET ENGRENAGE, À DENTURE EXTÉRIEURE | ç 


127 


Les manivelles Z et 3 du parallélogramme articulé À BCD 
tournent autour des axes fixes À et D. La roue dentée 4, 
solidaire do la bielle 2 du parallélogramme, est en prise 
avec la roue dentée 5, mobile autour d'un axe fixe Æ£. Les 
dimensions des éléments du mécanisme satisfont aux condi- 
tions AB — DC = r, BC — AD etr;, trs —r,où rs ctrs 
sont les rayons des cercles primitifs des roues 4 et 5. Pour 
les dimensions admises des éléments, Je rapport de trans- 
mission i,, cest égal à 


U5=—— = —— — 
O5 7  ratrs  2,+25 ? 
où wo, et w, sont les vitesses angulaires de la manivelle 7 
ct de la roue 5; z4 ct z,, les nombres de dents des roues 4 
et 5. Les vitesses angulaires &, et w, sont de même sens. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
128 | ET ENGRENAGE, À DENTURE INTÉRIEURE, 
AVEC UN PARALLÉLOGRAMME 


Les manivelles Z ct 3 du parallélogramme articulé 4 BCD 
tournent autour des axes fixes À et D. La rouc dentéc 4, 
solidaire de la bielle 2 du parallélogramme, est en prise 
avec la roue dentéc 5 tournant autour d'un axe fixe E. Les 
dimensions des éléments du mécanisme satisfont aux condi- 
tions AB — DC — r, BC — AD ct ri —rs —r, où rs cet rs 
sont les rayons des cercles primitifs des roues 4 et 5. Pour 
les dimensions admises des éléments, le rapport de trans- 
mission i,, est égal à 
O4 _Fr5 T5 Z5 


de = ——=—2 = ———— — 
15 Os r Ta — rs 24, — 25 / 


où o, ct w, sont les vitesses angulaires de la manivelle 7 

et de la roue 5 ; z4 ct z,, les nombres de dents des roues 4 ct 5: 

les vitesses angulaires 6, ct ©; sont de sens opposé. Le mé- 

canisme permet de réaliser un grand rapport de transmission 
si l'on choisit le nombre de dents z; proche de z4. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSEAU |[LEn 
129 ET MANIVELLE. À LEVIERS 
ET ENGRENAGE, À DENTURE INTÉRIEURE 


C 


La roue dentée Z, mobile autour d'un axe fixe 4, est en 
prise avec la roue dentéc 3 solidaire de la bielle 4. La ma- 
nivelle 2, tournant autour de l’axe À, forme un couple de 
rotation B avec la bielle 4. Celle-ci forme un couple de rota- 
tion C avec le coulisseau 5 glissant dans un guidage fixe a. 
Lorsque la roue menante 7 est en rotation, Îe coulisseau 5 
reçoit un mouvement alternatif. Le rapport de transmission 


ra) : 
lo — —, où o, est la vitesse angulaire de la roue Z et «>, 
G2 


la vitesse angulaire de la manivelle 2, est égal à 
le = gains + (à — is), 
Le. (ni , w z 
OÙ gs — ee ct ü4 — rs = —+#, «4 est la vitesse angulaire 
8 2 

de la bielle 4 et de la roue 3 solidaire de cette bielle. Le rap- 
port de transmission i4, s'obtient des dimensions données 
des éléments du mécanisme à coulisseau et manivelle ABC. 
Pour un cycle complet de mouvement du mécanisme, le 
nombre n, de tours à la minute de la manivelle 2 et le nom- 
bre n, de tours à la minute de la roue 7 sont liés par la con- 


21 


dition n1 = ñ: 1%, Si le nombre de dents satisfait à la 
i 


condition z, — 2z3, On a 
No 


== 


» 


c'est-à-dire que pour un tour de la roue 7 le coulisseau 5 
effectue deux cycles complets de course aller ct retour. 


197 


MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 


130 |[ET ENGRENAGE, À DEUX LEVIERS OSCILLANTS 
AVEC DEUX ROUES 


Les levicrs oscillants 3 et 4 du mécanisme 4 BCD à quatre élé- 
ments articulés à deux leviers oscillants tournent autour des 
axes fixes À ct D. La bielle BC a la forme d’une roue dentée 2 
qui forme des couples de rotation B et C avec les leviers os- 
cillants 3 et 4. La roue dentée 2 engrène avec la roue dentée 7 
tournant autour de l’axe Æ du levier oscillant 3. Lorsque 
la roue menante Z tourne, les leviers oscillants menés 8 et 4 
reçoivent un mouvement d’oscillation autour des axes À 
et D dont les rapports de transmission à,, et à, s'écrivent 


PLU ES AB + AB 2 
8 > BO' 1? BO z 

et 

sn, = % _ DC 1, = DC 29 

47 "y CO' 1? CO z! 
où wo, &3 Cet w4 sont les vitesses angulaires de la roue 7 et 
des leviers oscillants 3 et 4; AB cet DC, les longueurs des 
leviers oscillants 3 ct 4; BO et CO, les distances variables 
entre les points B et C et le point O de croisement des axes 


des éléments 3 et 4; z, et z,, les nombres de dents des roues 7 
ct 2. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS B|LEn 
131 [ET ENGRENAGE, À DENTURE INTÉRIEURE, 
AVEC PARALLÉLOGRAMME 


C 


Les manivelles 7 et 5 du parallélogramme articulé 4 BCD 
tournent autour des axes fixes À et D. La roue dentée 3, 
solidaire de la bielle 4 du parallélogramme, est en prise 
avec la roue dentée 2 tournant autour d'un axe D. Les 
ArDSOSIOnE des éléments du mécanisme satisfont aux con- 
ditions 


AB — DC =—v7r, BC = AD et To — F3 = TM 
où r, et r4 sont les rayons des cercles primitifs des roucs 2 


et 3. Pour les dimensions admises des éléments, le rapport 
de transmission à,, est égal à 


F  @2 OT Far Z2—23" 
où @4 et w, sont les vitesses angulaires de la manivelle 7 
et de la roue 2 ; z, et z2, les nombres de dents des roues 2 et 3. 
Les vitesses angulaires ©, et w, sont de même sens. Le méca- 
nisme permet d'obtenir un grand rapport de transmission, 
si l’on choisit le nombre de dents z, proche du nombre de 
dents 22. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS  |LEn 
132 ET ENGRENAGE, À DEUX LEVIERS | 
OSCILLANTS, AVEC QUATRE ROUES 


La roue dentée Z, mobile autour d'un axe fixe À, cngrène 
avec la roue dentée 3, tournant autour d’un axe B. Le levier 
oscillant 5, mobile autour d’un axe À, forme un couple de 
rotation B avec la bielle 7 qui se présente sous la forme 
de roues 3 et 4 rendues solidaires. La roue 4 est en prise 
avec la roue dentée 2, mobile autour d'un axe fixe D. Le 
levier oscillant 6 tourne autour d'un axe D cet forme un 
couple de rotation avec la roue 4. Les dimensions des roues 1, 
2, 3 et 4 sont égales, de même que leur nombre de dents. 
Les vitesses angulaires o1, @>, 5, ©, &, des éléments 7, 
2, 5, 6 et 7 sont liées par les conditions 


Ga — 20; = O = 206 — Go; 


où @s5, @se Cet w se déterminent d'après les dimensions du 
mécanisme ÀABCD à quatre éléments articulés, à leviers os- 
cillants, choisies de sorte que 


AB — DC — ?2r et BC = vr, 
où r est le rayon des cercles primitifs des roues 7, 2, 3 et 4. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DE WATT LEn 
À COULISSEAU ET MANIVELLE, 
À LEVIERS ET ENGRENAGE 


133 


La roue dentée Z, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec la roue dentée 4 identique qui est solidaire de la bielle 3. 
La manivelle 5 tourne autour d’un axe fixe À formant un 
couple de rotation B avec la roue 4. Celle-ci forme un couple 
de rotation C avec le coulisseau 2 glissant dans un guidage 
fixe a. Lorsque la roue menante Z tourne autour de l’axe À, 
le coulisseau 2 offectue les courses aller et retour pendant 
deux tours de la roue Z, c’est-à-dire que le rapport de trans- 


e e s ? : ([Q) « e 
mission i4, est égal à is — = — 2, où w, et w, sont les vites- 
(} 


ses angulaires de la roue Z et de la manivelle 5. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE LEn 


Ps ET ENGRENAGE c 


L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe D, forme un couple 
de rotation B avec la roue dentée 2. La roue 2 engrène avec 
la roue fixe 5. L'élément 4 forme un couple de rotation C 
avec la roue 2, en glissant par son extrémité a dans la cou- 
lisse b de l'élément 3 tournant autour d'un axe fixe À. 
Lorsque l'élément menant Z tourne autour de l'axe D, la 
roue 2 effectue un mouvement de roulement sur la roue 5. 
L'élément 3 effectue un mouvement de balancement autour 
de l'axe À. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE |LEn 


he AVEC DEUX ROUES RONDES c 


Deux roues dentées identiques Z et 3 tournent autour des 

axes fixes À et B. La coulisse 2 forme un couple de rota- 

tion C avec la roue Z. Le coulisseau 4, qui forme un couple 

de rotation D avec la ruue 8, se déplace dans le guidage a 

de la coulisse 2. Lorsque la roue menante Z tourne, la cou- 
lisso 2 effectue un mouvement combiné. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE 
ET ENGRENAGE, AVEC DEUX COULISSES 


C 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec le satellite 2 qui est en engrenage intérieur avec la rouc 
dentée 4 tournant autour de l’axe À. Le porte-satellites 5, 
mobile autour de l'axe À, forme un couple de rotation avec 
le satellite 2. L'élément 3, tournant autour d’un axe fixe B, 

ossède une coulisse curviligne d et une coulisse rectiligne c. 

e rouleau b de la roue Z glisse dans la coulisse d, et lo 
rouleau a du satellite 2 glisse dans la coulisse c. Lorsque 
la roue Z est en mouvement uniforme, la roue 4 effectue un 
mouvement combiné non uniforme dont la loi est déterminée 
par le profil de la coulisse curviligne d. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE  |LEn 
137 ET ENGRENAGE, 
AVEC COULISSE RECTILIGNE C 


Le porte-satellites Z, mobile autour d’un axe fixe À, forme 
un Couple de rotation B avec le satellite 3. Ce dernier en- 
grène intérieurement avec la roue dentée 2 tournant autour 
de l’axe À. L'élément 4, solidaire du satellite 3, comporte 
une coulisse rectiligne a qui glisse sur le coulisseau 5 tour- 
nant autour d’un axe fixe C. Lorsque le porte-satellites Z 
est en mouvement uniforme, la roue 2 effectue un mouvement 
combiné non uniforme dont la loi est fonction du rapport des 
dimensions des éléments du mécanisme. 
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MÉCANISME À COULISSEAU ET LEn 
138 MANIVELLE AVEC SECTEUR DENTÉ c 
ET CRÉMAILLÈERE 


La manivelle Z, mobile autour d’un axe fixe À, forme un 
couple de rotation B avec la bielle 2 qui, à son tour, forme un 
couple de rotation C avec le coulisseau 3. Ce dernier se meut 
dans un guidage fixe a — a. L'élément 4, formant un couple 
de rotation C avec le coulisseau 7, comporte un secteur 
denté d qui engrènoe avec une crémaillère fixe b. Lorsque la 
manivelle Z tourne, le secteur d roule sur la crémaillère b, 
le point D de l'élément 4 décrivant les courbes cycloïdales 
d’une circonférence de rayon r. Le point D décrit, en parti- 
culier, une cycloïde allongée. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
AVEC CRÉMAILLÈRE MENANTE C 


L'élément 1 comporte une rainure dans laquelle glisse le 
patin rectiligne 3 du montant. La crémaillère a de l'élément 7 
engrène avec la roue dentée 2 tournant autour d'un axe 
fixe B. Les éléments 4 et 5 forment un couple de rotation À 
ct des couples de rotation C et D avec la roue 2 et l'élément J. 
Lorsque l'élément menant Z est en mouvement alternatif, 
les éléments 4 et 5 effectuent des mouvements combinés 
tandis que le point À décrit une courbe de bielle composée. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE, 
140 À MOUVEMENT UNIFORME 
DE L’'ÉLÉMENT MENÉ 


La roue elliptique 7, mobile autour d'un axe fixe À passant 
par le foyer d’une ellipse, engrène avec une roue 2 identique 
mobile autour d'un axe fixe B qui passe aussi par le foyer 
d'une ellipse. La manivelle 5 est rendue solidaire de la 
roue 2. La bielle 8 forme un couple de rotation C avec la 
manivelle 5 et un couple de rotation D avec le coulisseau 4 
animé d'un mouvement alternatif dans un guidage fixe a. 
Lorsque la roue Z est en mouvement uniforme, es vitesse 
du coulisseau 4 sur la partie finale de sa course se rapproche 
d'une vitesse constante. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE 
141 | AVEC DES ROUES RONDE ET NON RONDE 


La roue dentée ronde 1, mobile autour d’un axe fixe À dispo- 
sé de façon excentrique par rapport à l'axe géométrique O 
de la roue 7, engrène avec une roue non ronde 2 tournant 
autour d’un axe fixe B. La roue 2 est de forme ovale symé- 
trique. Le périmètre de la courbe initiale de la roue 2 est 
égal au double périmètre du cercle primitif de la roue 1. 
La roue 2 forme un couple de rotation avec le coulisseau 4 
se mouvant dans la coulisse a de l'élément 3. L'élément 3 
est animé d’un mouvement alternatif dans un guidage 
fixe b — b. Le rapport de transmission moyen i,, pour un 
cycle complet de mouvement du mécanisme cest égal à i,, — 
= = — 2, où &, et w, sont les vitesses angulaires des roues 1 
et 2. Lorsque la roue menante 1 est en mouvement uniforme, 
la roue 2 effectue un mouvement de rotation non uniforme, 
en imprimant à l'élément mené 3 un mouvement alternatif 
dont la loi pout varier si l’on modifie l’excentricité e de la 
roue J. 
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MÉCANISME À COULISSE 


1 ET ENGRENAGE AVEC SECTEUR DENTÉ 


La roue dentée Z, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec le secteur denté a de la coulisse 4 tournant autour d'un 
axe fixe B. Le coulisseau 2, se mouvant dans la rainure b 
de la coulisse 4, constitue un couple de rotation C avec 
l'élément 3 qui tourne autour d'un axe fixe D. Lorsque la 
roue menante 7 tourne dans les deux sens, l'élément mené 3 
reçoit un mouvement de balancement autour de l’axe D. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE 


143 AVEC ROUE ELLIPTIQUE 


La roue dentéo elliptique 7, mobile autour d'un axe fixe 4, 
entre en prise avec une roue dentée elliptique 2 identique, 
mobile autour d'un axe fixe B. Les points À et B sont les 
foyers des centroïdes elliptiques initiales des roues Z et 2. 
La manivelle 4, solidaire de la roue 2, forme un couple de 
rotation C avec le coulisseau 5 glissant dans la rainure a 
de la coulisse 3 qui se meut dans un guidage fixe d. Lorsque 
la rouo menante 7 tourne, la coulisse 3 reçoit un mouvement 
alternatif. La roue 2 comporte une rainure arquée b qui per- 
met de changer lo sens du mouvement de la coulisse 3. En 
fixant la manivelle 4 en différents points de la rainure b 
au moyen de la vis 6, on peut varier la loi de mouvement 
de la coulisse 3. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 
AVEC ROUES RONDES ET NON RONDES 
COMPORTANT UNE RAINURE DE VERROUILLAGE 


144 


La roue dentée ronde 7, mobile autour d'un axe fixe À, est en 
prise avec une roue dentée ronde 2 mobile autour de l'axe B 
de l'élément 4. La roue 2 engrène avec une roue dentée non 
ronde 3 mobile autour d’un axe fixe C. Le disque d, solidai- 
re de la roue 3, comporte une rainure a, dans laquelle glisse 
le doigt b de l'élément 4. Le profil de la courbe primitive 
de la roue 3 a la forme d'ovale symétrique. Le profil de la 
rainure a a aussi la forme d’un ovale, équidistant de l'ovale 
de la courbe primitive de la roue 3. Lorsque la roue menante 7 
est en mouvement uniforme, la roue menée 3 reçoit un 
mouvement non uniforme, l'élément 4 effectuant un mouve- 
ment de balancement autour de l'axe À. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE  |LEn 
AVEC DES ROUES RONDE c 


ET NON RONDE 


La roue dentée ronde Z tourne autour d’un axe fixe À, situé 
à la distance e de l'axe géométrique O de la roue 7. La roue 
dentée non ronde 2 tourne autour d'un axe fixe B. q 

Les profils des centroïdes primitives des roues Z et 2, repré- 
sentées sur la figure, satisfont aux conditions suivantes: 
le profil de la centroïde de la roue 7 est une circonférence 
de longueur 2xr, où r est le rayon de la roue 7; le profil 
de la centroïde de la roue 2 est composé de deux arcs a, 
égaux ct symétriques, dont la longueur est égale à 21r. 
Pour un cycle complet de mouvement, le rapport de trans- 
mission moyen i, de l’engrenage constitué de roues J et 2 
est égal à i,, — 2. Le rapport de transmission i;, au cours 


d’un cycle change dans les limites de inin = 7 - > 
à imax — m F e) où e=—, m = 2 et L est la 


distance de l’entr'axe AB. La bielle 4 forme le couple de 
rotation C avec la roue 2 et le couple de rotation D avec le 
coulisseau 3 se mouvant dans un guidage fixe b. En choisis- 
sant les différentes valeurs de l’excentricité e, on peut 


obtenir les différentes lois de mouvement du coulisseau 3. 
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3. Mécanismes à éléments multiples 
d'usage général (146-177) 


is MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE  |LEn 
DE LA COMMANDE ROMAINE M 


Les roues dentées J et 2 tournent autour des axes fixes À et B. 
Les manivelles a et b peuvent être rigidement fixées sur 
les roues 1 et 2 à des angles différents par rapport à la droite 
joignant les centres À et B. Les bielles 3 et 4 forment des 
couples de rotation C et D avec les roues J et 2 et des couples 
de rotation E et F avec la traverse 5 qui constitue un couple 
de rotation Æ avec le coulisseau 6 glissant dans un guidage 
d — d. Les dimensions des éléments du mécanisme satisfont 
aux conditions AC — BD, CE = DF, KE — KF. On peut 
varier la course du coulisseau 6 en choisissant les dimen- 
sions des roues Z ct 2 de manière appropriée et en fixant 
les manivelles a et b à des angles différents par rapport à la 
ligne AB. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
147 AVEC CAME À RAINURE 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe À, est en prise 
avec une roue dentée 2 mobile autour d’un axo fixe B. Les 
rayons des cercles primitifs des roucs Z et 2 sont égaux en- 
tre eux. La manivelle 7, solidaire de la roue 7, forme un 
couple de rotation C avec l'élément 3. La roue 2 est rigide- 
ment liée à la came à rainure 6, dans la rainure a de laquel- 
le glisse le rouleau 7 de l'élément 3. L'élément 3 forme un 
couple de rotation D avec l'élément 4. Ce dernier forme un 
couple de rotation ÆE avec le levier 5 tournant autour d’un 
axe fixe F. Lorsque la roue 7 tourne, le levier 5 effectue un 
mouvement de balancement. On obtiendra la loi cinétique 
requise pour le levier 5 en choisissant de manière adéquate 
le profil de la rainure a de la came 6. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 


148 DE LA COMMANDE D'UN COULISSEAU M 


Les roues dentées 1 et 2 qui s’engrènent tournent autour des 
axes fixes B et À. Les manivelles b et a, solidaires des roues 1 
et 2, forment des couples de rotation D et C avec les bielles 3 
et 4. Les bielles 3 et 4 forment des couples de rotation F 
et E avec le coulisseau en T 5 se déplaçant dans un guidage 
fixe d dont l'axe est perpendiculaire à l'axe x — x. Les di- 
mensions des éléments du mécanisme satisfont aux condi- 
tions r1 = ra = r, Où r1, ra Ot r sont les rayons des cercles 
primitifs des roues Z et 2, AC — BD, CE — DF. Les angles 
d'inclinaison des droites AC et BD par rapport à l'axe 
x — x sont toujours égaux et symétriques. Lorsque la roue 1 
tourne, le coulisseau 5 effectue un mouvement alternatif 
conforme à la loi du coulisseau du mécanisme central à cou- 
lisseau ct manivelle. Si dans le mécanisme considéré les 
masses des roues Z et 2 et des bielles 4 et 3 sont égales, les 
forces d'inertie des éléments n'exercent aucune pression sur 
le guide d. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE  Î|LEn 
149 AVEC COULISSEAU 
DE MOUVEMENT VARIABLE M 


Les roues dentées Z et 2 qui sont en prise tournent autour 
des axes fixes B ct À. Les manivelles b et a, liées rigide- 
ment aux roues 7 et 2, forment des couples de rotation D et 
C avec les bielles 6 et 3. Les biclles 3 et 6 forment des couples 
de rotation Æ et F avec la traverse 4. Cette dernière forme 
un couple de rotation ÆÀ avec le coulisseau 5 se mouvant 
dans un suidage fixe e le long de l'axe y — y. Les dimen- 
sions des éléments du mécanisme satisfont aux conditions 
lo —= 2r;. AC = BD, CE = DF, EK — FK. Dans la posi- 
tion initiale du mécanisme, montrée sur la figure, les angles 
formés par les lignes AC et BD avec l'axe x — x sont égaux 
entre eux et symétriques. La loi de mouvement du coulis- 
seau à peut être variée en modifiant la position des manivel- 
les a et b sur les roues 7 et 2. 
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MÉCANISME À COULISSEAU LEn 
150 ET MANIVELLE, AVEC COULISSEAU 
DE MOUVEMENT UNIFORME 


M 


La roue dentée non ronde 7, mobile autour d’un axe fixe 4, 
est en prise avec une roue dentée non ronde 2 mobile autour 
d'un axe fixe B. La manivelle 4 du mécanisme BCD à coulis- 
seau et manivelle, solidaire de la roue 2, forme un couple de 
rotation C avec la bielle 5. La bielle 5 forme un couple de 
rotation D avec le coulisseau 8 glissant dans un guidage 
fixe a. Les centroïdes des roues 7 et 2 sont conçues de telle 
sorte que lors de la rotation uniforme de la roue 7 le coulis- 
seau 3 effectue des courses aller et retour à une vitesso 
constante. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSEAU |LEn 
(51 ET MANIVELLE, 
À LEVIERS ET ENGRENAGE 


M 


L'élément Z, mobile autour d'un axe fixe D, forme un 
couple de rotation À avec la roue 3 qui engrène avec la roue 
fixe 4. La roue 3 est solidaire de l'élément 5 qui forme un 
couple de rotation B avec la bielle 6. La bielle 6 forme un 
couple de rotation C avec le coulisseau 2 se mouvant dans un 
guidage fixe a. Lorsque la roue 8 roule sur la roue 4, le 
oint B décrit l’épicycloïde allongée du cercle primitif de 
a roue 4, si AB > ra, où r, est le rayon du cercle primitif 
de la roue 3. Si AB — r;, le point B décrit l’épicycloïde, 
et si AB < rs, le point B décrit l’épicycloïde raccourcie. 


e Q . O * 0 
Le rapport de transmission à,; — _ , Où w, est la vitesse 
5 


angulaire de l'élément 1 et w,, la vitesse angulaire de l'élé- 
ment 5, est égal à 


1 23 


—— 
— 


l15 - 


OO Â—ix 23+24 ? 


er z 
OÙ igg = — _ . et z, et z, sont les nombres de dents des 


roues 3 et 4. Les diverses lois de mouvement du coulisseau 2 

peuvent s'obtenir en choisissant de manière appropriée les 

FAP BORIS entre les nombres de dents z, et 2, et en modifiant 

la longueur AB. Si AB = ra — rs, Où r4 est le rayon du 

cercle primitif de la roue 4, de point B décrit la cardioïde 
du cercle de rayon rs. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE 
152 ET ENGRENAGE, AVEC ÉLÉMENT MENÉ 
À MOUVEMENTS FAIBLEMENT RÉVERSIBLES 


Le porte-satellites 7, mobile autour d’un axe fixe À, forme 
un couple de rotation C avec le satellite 3 qui engrène avec 
la roue fixe 4. La manivelle 6, solidaire du satellite 3, 
forme un couple de rotation B avec le coulisseau 5 se mou- 
vant dans une coulisse rectiligne 2 tournant autour de l’axe 
fixe À. Le rayon À du cercle primitif de la roue 4 est égal 
à R — 2r, où r est le rayon du cercle primitif du satellite 3. 
L'axe de la coulisse 2 passe par le centre À. Si la longueur CB 
de la manivelle 6 dépasse celle du rayon r, alors, pour les 
dimensions admises du mécanisme, le point B décrit une 
épicycloïde allongée b — b comportant deux points doubles d. 
Pour un tour complet du porte-satellites 7, l'élément 2 
effectue à deux reprises de faibles mouvements réversibles 
lorsque le point B parcourt les parties de l'épicycloïde qui 
forment les boucles e. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE 
DESTINÉ À MODIFIER LA COURSE 
DU COULISSEAU 


153 


La douille excentrique 5, autour de laquelle tourne la biel- 
le 6 reliée à un élément mené non représenté sur la figure, 
est montée sur le doigt a de la manivelle 7. La douille ex- 
centrique 5 est reliée à la roue dentée 4 dont l'axe coïncide 
avec l'axe du doigt a de la manivelle 7. La roue dentée 4 
engrène avec la crémaillère 3, solidaire de la coulisse 2, 
dans la rainure b de laquelle glisse le doigt allongé a de 
la manivelle. Le nombre de dents de la roue 4 est choisi de 
telle sorte que lorsque la manivelle tourne de 180° la douille 
excentrique 5 tourne d’un angle de 180° dans le sens inverse. 
La longueur de la course de l'élément 6 varie suivant les 
positions choisies de la manivelle et de la douille 5. La dis- 
position de la douille 5 est réglée en déplaçant la crémaillère 8 
à l'aide des écrous 7. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 
154 POUR DÉPLACEMENT DU COULISSEAU M 
AU COURS DU MOUVEMENT 


Lorsque la roue dentée Z tourne autour d'un axe fixe À, la 
mise en mouvement de la roue dentée 3, tournant autour d’un 
axe B, s'effectue à l'aide de la roue dentée 2. La roue den- 
tée 3 est reliée au levier 4. Le rouleau a de ce levier, qui se 
déplace dans la rainure b du coulisseau 5, communique à ce 
dernier un mouvement alternatif. On règle le déplacement 
du coulisseau 5 au cours du mouvement en tournant la 
poignée 6, sur la vis c de laquelle se déplace l'écrou d de la 
glissière 7. On assure la mise en prise des roues 7, 2 et 3 
a l’aide des éléments 8 et 9, la distance de l’entr'axe 4B 
étant variable. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE |LEn 
SERVANT À TRANSFORMER LE MOUVEMENT 
DE ROTATION EN MOUVEMENT OSCILLATOIRE| M 


159 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec la roue dentée 5 tournant autour d’un axe fixe B. La roue 
5 forme un couple de rotation D avec le coulisseau 2 se 
déplaçant dans la rainure a de la coulisse 3 tournant autour 
d'un axe fixe C. L'élément 6 forme des couples de rota- 
tion E et F avec la coulisse 3 ot le levier oscillant 4 mobile 
autour d’un axe fixe G. Lorsque la roue menante 7 est en 
mouvement uniforme, le levier oscillant 4 reçoit un mouve- 
ment de balancement, la vitesse moyenne des courses aller 
et retour étant différente. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
156 AVEC COULISSEAU 
DE COURSE VARIABLE 


M 


La roue dentée Z, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec la roue 3 tournant autour de l’axe B du coulisseau 2. 
La roue dentée Z est reliée à la roue 4 qui tourne autour 
d’un axe fixe C par l'intermédiaire des roues dentées 7 ct 8. 
Lorsque la roue dentée menante Z tourne, les roucs den- 
tées 3 et 4 sont entraînées dans le mouvement de rotation 
en même temps que les excentriques 5 et 6 fixées sur ces 
roues. Le nombre de dents des roucs dentées 3 et 4 variant, 
la position relative des excentriques change, modifiant ainsi 
la Pneus de la course du coulisseau 2 entraîné en mouve- 
ment par la tige d'excentrique 9. Le mécanisme reproduit le 
mouvement alternatif du coulisseau 2 à marche variable. 


MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE |LEn 
157 AVEC COULISSE DE MOUVEMENT | 
| APPROXIMATIVEMENT UNIFORME M 


La roue dentée 1, montée de façon excentrique, tourne autour d’un 
axe fixe À et engrène avec la roue dentée 5. La roue 5 est mobile autour 
de l’axe D du coulisseau 4 glissant dans le guidage a du montant. 
La roue 7 forme un couple de rotation B avec l'élément 8 qui consti- 
tue, à son tour, avez le coulisseau 4 un couple de rotation se présen- 
tant sous la forme d’une douille élargie b. La roue 5 forme un couple 
de rotation C avec le coulisseau 6 se mouvant dans la rainure d de 
la coulisse 2 qu glisse dans un guidage fixe f — f. Les dimensions 
des éléments du mécanisme satisfont aux conditions r;, == 2r,, AB — 
= 0,125r,, BD =3rn, DC=r,} Pour les dimensions ad des 
éléments du mécanisme, le point C décrit une courbe q. Lorsque la 
roue 1 est en mouvement uniforme, la coulisse 2 effectue un mouve- 
ment approximativement uniforme au cours de sa marche avant. 
Pour les dimensions admises des éléments du mécanisme, les vitesses 
angulaires o&,, ©, et ©, des roues 1 et 5 et de la bielle 3 sont liées par 


la condition 


303 — Of 
DS — 5 — : 


La vitesse angulaire ©, est déterminée d'après les dimensions données 
des éléments du mécanisme à coulisseau et manivelle ABD. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE 


158 AVEC COULISSE À COURSE VARIABLE 


La manivelle Z, mobile autour d’un axe fixe À, forme un 
couple de rotation B avec le coulisseau 6 glissant dans la 
rainure d de la coulisse 3 qui se meut dans un guidage fixe 
e — e. La crémaillère a, solidaire de la coulisse 3, engrène 
avec le secteur denté b de l'élément 4 tournant autour d’un 
axe fixe C. L'élément 4 forme un couple de rotation D avec 
le coulisseau 5 se mouvant dans la rainure f de la coulisse 2 
qui glisse dans un guidage fixe m — m. Lorsque la manivel- 
le menante Z est en rotation, la coulisse 2 reçoit un mouve- 
ment alternatif. Le mouvement de la coulisse 2 peut être 
varié en modifiant la distance CD, c.-à-d. en fixant l’axe 
de rotation D du coulisseau 5 en divers points du guidage g 
de l'élément 4. 
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La roue dentée 1, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec une roue dentée 2 mobile autour d’un axo fixe Æ. La 
roue 2 engrène avec une roue 3 mobile autour d’un axe fixe B. 
Les manivelles a et b, solidaires des roues Z et 3, forment 
des couples de rotation Æ et N avec les coulisseaux 7 et 9 
glissant dans les rainures d et e des éléments 4 et 6. Ces 
derniers se meuvent dans des Fois fixes k — h. Les 
éléments 4 et 6 forment des couples de rotation C et D avec 
les coulisseaux 70 et 11 se mouvant dans les rainures f et g 
de l'élément 5. L'élément 5 forme un couple de rotation F 
avec la tige 8 glissant dans un guidage fixe t. Lorsque la 
roue Z tourne, la tige 8 recoit un mouvement alternatif. 
La course et la loi cinétique de la tige 8 peuvent être variées 
en fixant les manivelles a et b dans différentes positions sur 
les roues 7 et 8. 
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La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec la roue dentée 2 tournant autour d’un axe fixe B. Les 
rayons des cercles primitifs des roues 7 et 2 sont égaux. 
La roue Z forme un couple de translation avec l'élément 7 qui 
glisse dans le guidage 8 appartenant à la roue 7. La came à 
rainure 9 est rendue solidaire de la roue 7. Le rouleau 6 
appartenant au coulisseau 7 glisse dans la rainure a de la 
came 9. Le rouleau 71 appartenant à l'élément 3 glisse dans 
la rainure b de la came 70 s:lidaire de la roue 2. L'élément 8 
forme des couples de rotation C et D avec les éléments 7 
et 4. L'élément 4 forme un couple de rotation E avec le le- 
vier 5 tournant autour d’un axe fixe F. Lorsque la roue 7 
tourne, le levier 5 reçoit un mouvement d'oscillation. On 
obtiendra la loi cinétique voulue du levier 5 en choisissant 
de manière adéquate les proies des rainures a et b des ca- 
mes et 
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La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec une roue dentée 7 tournant autour d’un axe fixe B. 
L'excentrique 2, solidaire de la roue 7, constitue un couple 
de rotation qui a la forme d'une douille comportant l'élé- 
ment 3. L'élément 3 forme un couple de rotation C avec le 
coulisseau 4 qui glisse dans un guidage b. Le rouleau 10 
appartenant à l'élément 5 glisse dans la rainure d de la 
came 6 qui est solidaire de la roue 7. L'élément 5 forme un 
couple de rotation D avec le coulisseau 4 et un couple de 
translation avec le coulisseau 9 glissant dans la coulisse e. 
Le coulisseau 9 constitue un couple de rotation E avec le 
coulisseau 8 glissant dans un guidage fixe f. Lorsque la 
roue Z tourne, la tige 8 reçoit un mouvement alternatif. 
On obtiendra la loi cinétique voulue de la tige 8 en choisis- 
sant de manière adéquate le profil de la rainure d de la 
coulisse 6 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
162 AVEC ÉLÉMENT MENÉ À DIRECTION 
ET À VITESSE VARIABLES 


Le mécanisme transforme le mouvement oscillatoire du secteur den- 
té 1, pivotant autour d'un axe fixe À, en un mouvement de rotation 
de la roue dentée 4 à vitesso variable. La direction et la vitesse 
de rotation de la roue 4 varient selon la direction du mouvement 
du secteur 1. Lorsque le secteur 1 se déplace dans le sens indiqué 
par la flèche, le rouleau & qui se trouve à l'extrémité du levier 7 
se déplace dans la rainure intérieure ec — c du secteur 1. La rotation 
de la roue dentée 3, qui est en prise avec le secteur denté 1, est trans- 
mise à la roue menée 4 par l'intermédiaire de la roue dentée 12 rendue 
solidaire du secteur denté 1. Le cliquet 5 contactant la saillie du le- 
vier 7 désengrène la roue dentée 3 du secteur denté 1, en provoquant 
simultanément l'engrenage du secteur avec la roue dentée 2. A ce 
moment la direction du mouvement du secteur 1 change. Lorsque 
le secteur 1 se déplace dans le sens opposé à celui indiqué par la flèche, 
le rouleau #8 qui se trouve à l'extrémité du levier 7 est animé d’un 
mouvement dans la rainure extérieure b — b, le cliquet 9 lui bloquant 
ainsi le passage dans la rainure intérieure. La roue 2, rigidement liée 
à la roue dentée 11, commande le mouvement de rotation de la roue 
menée 4. Quand la saillie a du levier 7 touche le cliquet 6, la roue 
dentée 2 est dégagée de l'engrenage avec le secteur 1 qui engrène 
aussitôt avec la roue dentée 3. Le rouleau & passe donc dans la rainure 
intérieure c — c et le cliquet 10 l’empêche de revenir en arrière. Par 
suite, le secteur 1 tourne dans le sens opposé. La vitesse de rotation 
de la roue menée changera avec la variation du sens de mouvement 
du secteur menant 1 grace à Pre ris des diamètres des roues 
en 2 et 3. 
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La manivelle Z tourne autour d’un axe fixe À, formant un 
couple de rotation C avec le coulisseau 5. Le coulisseau 5 
glisse dans la coulisse 6 tournant autour d’un axe fixe B. 
Le coulisseau 7 qui constitue un couple de rotation D avec la 
roue dentée & glisse dans la rainure a de la coulisse 6. La 
rouc 8 engrène avec la crémaillère fixe 3 et la crémaillère 
mobile £ appartenant au coulisseau 2 qui glisse dans un gui- 
dage b. Lorsque la manivelle Z tourne, le coulisseau 2 effec- 
tue un mouvement alternatif à une vitesse deux fois égale à 
celle du point D. On obtient ainsi la duplication de la course 
du coulisseau 2 par rapport au mouvement du point D. 
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La poulie ronde Z tourne autour d'un axe fixe À. L'élément 
flexible 2 embrasse la poulie Z et la poulie 3 tournant autour 
d’un axe B. La roue dentée ronde 4, solidaire de la poulie 3, 
engrène avec une roue dentée non ronde à tournant autour 
d’un axe fixe C. Le levier 6, mobile autour de l'axe fixe 4, 
forme un couple de rotation avec les éléments 3 et 4 ot un 
couple de translation D avec le coulisseau 8 se mouvant 
dans la coulisse a appartenant au levier 6. La tige 7, glissant 
dans un guidage fixe b, constitue un couple de rotation avec 
le coulisseau 8. Lorsque la poulie Z tourne, le levier 6 reçoit 
un mouvement d’oscillation. Par suite, la tige 7 effectue un 
mouvement alternatif dans le guidage b. La loi de mouve- 
ment du levier 6 et de la tige 7 dépend du profil qu'on aura 
choisi pour la centroïde de la roue non ronde à. 
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La roue dentée ronde 7, mobile autour d’un axe fixe 4, 
engrène avec la roue dentée ronde 2 qui tourne autour de 
l'axe B de l'élément 5. La roue 2 engrène avec une roue den- 
tée ronde 3 mobile autour de l'axe C de l'élément 5. La roue 3 
engrène avec une rouc dentée non ronde 4 mobile autour 
d'un axe fixe D, le profil du cercle primitif de cette rouc 
ayant la forme d'un ovale symétrique. L'élément 5 est 
mobile autour de l'axe fixe À. Lorsque la roue 1 est en 
mouvement uniforme, la roue menée 4 reçoit un mouve- 
ment non uniforme. L'effort de contact entre les roucs 3 
et 4 est assuré par le poids des roues 2 et 3 ct de l’élément 5. 
Le changement de l’entr'axe CD se fait par rotation de 
l'élément 5 autour de l'axe À. 
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La roue dentée ronde Z tourne autour d'un axe fixe A situé 
à la distance e de l’axe géométrique B de la roue 7. La roue Z 
engrèno avec la roue 2 qui est, à son tour, en prise avec la 
roue 5 tournant autour d’un axe fixe D. Les élements 3 ct 4 
forment des couples de rotation cinématiques B, € et D 
avec les roues Z, 2 et 5 ct avec le montant. Lorsque la rouc 
motrice Z est en mouvement uniforme, la roue réceptrice 5 
reçoit un mouvement non uniforme. La loi de mouvement 
de la roue 5 peut être variée en diminuant ou en augmentant 
l'excentricite e. 

Les vitesses angulaires @o,, &,, @©4, &, des roucs 7, 2 de 
l'élément 4 et de la roue 5 du mécanisme sont liées par des 
relations 


os = &1 PE (D 1 “21 O7 es , 
ou 
s=2-—+, in 2=-{1, 
O; Zo (QT 22 


où Z1, Za Ot z, sont les nombres do dents des roues 1, 2 et 5, 

Les vitesses angulaires &4 et w; peuvent être déterminées 

d’après les dimensions donnécs des éléments du mécanisme 
à quatre éléments articulés À BCD. 
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La manivelle 7, qui se présente sous la forme d'un disque, 
tourne autour d’un axe fixe À et constitue des couples de 
rotation B avec la bielle 5 ot la roue dentée 4. La bielle 
$ forme un couple de rotation C avec le levier oscillant 6 
animé d’un mouvement de rotation autour d'un axe fixe D. 
La roue 4 engrène avec la roue 2 mobile autour d’un axe C. 
La roue 2 engrène, à son tour, avec la roue 3 rendue soli- 
daire du montant. Lorsque la manivelle 7 tourne, les roues 2 
et 4 effectuent un mouvement combiné. Les rapports de 
transmission je ct 4, sont tels que 


DU u Â—is 242 
et 
OT 45 


fa To Tip a 22+ 24 ? 
OÙ G@y, @>, @4 sont les vitesses angulaires do l'élément 1 
et des roues 2 et 4 ; z;, za, Z4, les nombres de dents des roucs 2, 
3 ct 4. Les rapports de transmission à — _ et le — a , 
où 1, ©$ et w4 sont les vitesses angulaires des éléments 7, 5 
et 6, sont déterminés d'après les dimensions données des 
éléments du mécanisme a à levier oscillant et mani- 
velle, 
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168 ET ENGRENAGE, AVEC COULISSEAU 
ET MANIVELLE M 


La roue dentée 1 tourne autour d'un axe fixe À. La manivelle &8 tourne 
également autour de l'axe À de façon indépendante. La roue 1 engrène 
avec la roue 4 tournant autour de l'axe D de la manivelle 6 et engre- 
nant, à son tour, avec la roue 2 mobile autour d'un axe B. La roue 5 
tourne autour de l’axe E de la bielle 7 et met en rotation la roue 3 
autour d’un axe C. La bielle 7 et la roue 3 constituent un couple de 
rotation C avec le coulisseau 8 glissant dans un guidage fixe a. Etant 
donné que les dimensions des roues 1, 2, 8 d'une part ct des roues 4, 5 
de l'autre sont égales, la longueur de l'élément 6 est égale à celle 
de la bielle 7. Lorsque la roue motrice 1 tourne à une vitesse angu- 
laire &w, et lorsque la manivelle menante 6 tourne à une vitesse angu- 
laire w,, indépendante de la vitesse angulaire o,, la roue réceptrice 
3 tournera autour de l’axe C à une vitesse angulaire «., et se déplacera 
d'un mouvement alternatif le long de l’axe y — y. Le déplacement 
de la roue 8 sera égal à 


v=l(sing + 1/1 x — cos qi), 


où ! est la longueur des éléments 6 et 7, x — _. et y, l’angle de rotation 


de la manivelle 6. 
Si a = 0, le déplacement y est égal à 


y = 2l sin q. 


En variant les vitesses angulaires &, et ©, et leurs sens, on peut obtenir 
différentes lois de mouvement de la roue réceptrice 5. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE 
169 ET ENGRENAGE 


La manivelle 7, mobile autour d'un axe fixe C, constitue 
un couple de rotation D avec l'élément 5, ce dernier forme 
un couple de rotation E avec le levier oscillant 4 tournant 
autour d'un axe fixe À. Le levier oscillant 4 constitue un 
couple de rotation F avec l'élément 3 glissant dans la coulis- 
se 6 mobile autour d’un axe fixe X. L'élément 3 possède 
un secteur denté a qui engrène avec la roue dentée 2. Celle-ci 
forme un couple de rotation B avec le levier oscillant 4. 
Lorsque la manivelle Z tourne, la roue 2 effectue un mouve- 
ment non uniforme combiné déterminé par les dimensions des 
éléments. 
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La roue dentée Z, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec la roue dentée 2 qui tourne autour de l'axe B apparte- 
nant au coulisseau 3. Le coulisseau 3 se meut dans un guidage 
jixe a. La bielle 4 forme des couples de rotation C et B 
avec la roue Z et le coulisseau 3. La rouc 2 constitue un 
couple de rotation D avec le coulisseau 4 qui glisse dans la 
rainure b de la coulisse 5 dont la tige c se meut dans un gui- 
dage fixe d. Lorsque la roue 7 tourne, la coulisse 5 reçoit 
un mouvement alternatif, Les vitesses angulaires @,, «2 
et w4 des roues 7 et 2 ct de la bielle 4 sont liées par la relation 


1 1 — 0 
O2 = O4 — 4 — 
12 t12 
OÙ ja = — _ , Z et z, sont les nombres de dents des roucs 1 


et 2. La vitesse angulaire w, peut être déterminée d'après 
les dimensions données des éléments du mécanisme A4CB 
à coulisseau et manivelle. 
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171 ET ENGRENAGE AVEC ROUES 
À MOUVEMENT PROGRESSIF M 


La roue dentée 2, avec l'excentrique Z solidaire de cette 
roue, tourne autour d'un axe fixe À et engrène avec la 
roue 3 mobile autour d'un axe fixe C. La roue 2 comporte un 
doigt a qui s’engago dans la rainure b appartenant à l'élé- 
ment 4. L'élément 4 forme des couples de rotation G et N 
avec les éléments 5 et 6 tournant autour des axes fixes Bet E. 
Lorsque l'arbre menant d est en rotation uniforme, la roue 2 
reçoit un mouvement de translation, et la roue menée 83, 
qui se meut sur l'arbre k, tourne autour de l’axe C à une 
vitesse angulaire constante. Les éléments du mécanisme 
satisfont aux conditions BG — EN et GN = BE, c'est-à-dire 
que la figure BGNE est un parallélogramme. Le rapport 
de transmission iy, de l'arbre d à l'arbre k est égal à 


237 22 
Z3 : 
où z, et z4 Sont les nombres de dents des roues 2 et 3. Si la 


différence entre les nombres de dents n'est pas grande, il 
est possible d’ohtenir de grands rapports de transmission. 


idh = 


MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE 
ET ENGRENAGE DESTINÉ À REPRODUIRE |LEn 
LE MOUVEMENT NON UNIFORME M 
DE L'ARBRE MENÉ 
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Lorsque l'arbre 6 tourne autour d'un axe fixe À, le disque 7 
avec la crémaillère 2 reçoivent un mouvement de rotation. 
La crémaillère 2 cest reliée par le levier 3 à l'élément 4 monté 
fou sur l'arbre 7 qui tourne autour d’un axe fixe B parallele 
à l’axe A. La crémaillère reçoit un mouvement alternatif 
supplémentaire dans la rainure du disque Z. La rouc den- 
tée 5 et l'arbre 7 sont entraînés dans le mouvement conformé- 
ment à des lois variant selon les rapports des dimensions des 
éléments. 
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LA ROTATION NON UNIFORME M 
DE L’'ÉLÉMENT MENÉ 


Les commandes indépendantes des arbres À ct B sont réa- 
liséecs au moyen d'engrenages qui sont en prise avec les 
roues Z ct 20. La roue dentée 3, solidaire de l’arbre À, en- 
grène avec la roue dentée 4 mobile autour d’un axe fixe C. 
L'excentrique rond b, solidaire de la roue 4, est embrassé 
par une douille a appartenant à l'élément 5 qui constitue 
un couple de rotation D avec lo porte-satellites 7. La roue 
dentée 8, solidaire de l'arbre À, engrène avec les satellites 2 
qui forment des couples de rotation avec le porte-satellites 7 
et qui engrènent avec la rouc dentée Z1 à denture intérieure. 
Lorsque les roues dentées et 9 sont en mouvement uniforme, 
le porte-satellites reçoit un mouvement non uniforme. 
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LE MOUVEMENT COMBINÉ M 
DE L’ÉLÉMENT MENÉ 
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Le levier 4, solidaire de la roue dentée motrice 7, porte 
un doigt a glissant dans la rainure rectiligne b de l'élément 5. 
L'élément 5 so meut dans un guidage fixe d et comporte une 
crémaillère e qui engrène avec une roue dentée 6. La roue 6 
et le porte-satellites 7 sont solidaires de l'arbre B. Le porte- 
satellites 7 forme des couples de rotation avec les satellites 3. 
Les satellites 3 entrent en prise intéricure avec la rouc 
dentée 2 ct en prise avec la roue dentée 8 solidaire de l'ar- 
bre À. Lorsque la rouc 7 est en mouvement uniforme, l’ar- 
bre À reçoit un mouvement de rotation non uniforme et peut 
suivre diverses lois complexes définies par les dimensions 
des éléments. 
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179 À LEVIERS ET ENGRENAGE 


qe 


Le disque Z tourne sur un arbre menant À. La rouc 2 est 
rigidement fixée sur ce disque à une distance 4D de l’axe À. 
Le levier oscillant 4 est rendu solidaire des roues dentées 5 
et 6. La constance de l’engrènement des roues 2 et 5 s'obtient 
au moyen de la bielle 3. La roue dentée 6 met en mouvement 
de rotation la roue dentée 7 autour d'un axe C. L'axe B ef- 
fectue un mouvement oscillatoire autour de l’axe C. Pour 
un tour du disque 7, la roue 7 effectue un mouvement dans 
les deux sens, mais se déplace plus rapidement dans un 
sens que dans l’autre. La durée des mouvements aller et 
retour est fonction des dimensions des éléments du quadrila- 
tère À BCD et du rapport des nombres de dents des roues 2, 
5, 6 ot 7. 
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Le porte-satellites 7, mobile autour d'un axc fixe À, forme 
un couple de rotation C avec le satellite 4 qui engrène inté- 
ricurement avec la roue fixe 3. La manivelle 5, solidaire du 
salcllite 4, forme un couple de rotation B avec le coulisseau 6 
lissant dans la coulisse à de l'élément 2. L'élément 2 cou- 
isse dans un guidage fixe D — D. Les axes de la coulisse a 
et du guidage D — D sont perpendiculaires entre eux. 
Le rayon R du cercle primitif de la roue 3 est se à R = Dr, 
où r est le rayon du cercle primitif du satellite. Lorsque 
le porte-satellites Z tourne, tout point du satellite 4 situé 
sur le cercle primitif se déplace le long d'une droite qui 
asse par le centre À. En Faisant tourner la roue 3 avec 
a manivelle 7, on peut fixer le point B de la manivelle 5 
dans différentes positions par rapport à l’axe AC du porte- 
satellites Z et obtenir pour l'élément 2 des courses de lon- 
gueur variable, allant de zéro à 27. 
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L'élément menant du mécanisme cest le porte-satellites 7 
tournant autour d'un axe fixe À et formant un couple de 
rotation B avec les satellites 2 et 3. Les satellites 2 et 3 se 
déplacent sur la roue dentée fixe 4. Les rouleaux 7 ct 8 
tournent sur les extrémités des leviers 5 et 6 solidaires des 
axes des satellites; les trajectoires effectuées par leurs cen- 
tres sont les épicycloïdes a — a et b — b. En coulissant dans 
les rainures c — c et d — d du disque 9, les rouleaux 7 et 8 
entraînent ce dernier en rotation à une vitesse qui varie 
périodiquement de zéro (quand les centres des rouleaux 
occupent les points K, et X, de leurs trajectoires) à un maxi- 
mum quelconque (quand les centres des rouleaux occupent 
les points Z; et Z,) et vice versa. Les diamètres des roues 
dentées 2, 3 ot 4 étant égaux, la période pendant laquelle 
la vitesse du disque mené 9 change est égale à la durée d’un 
tour de l'élément menant Z autour de l'axe 4. 
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À REPRODUIRE LA COURBE DE BIELLE 


La roue dentéc Z, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec une rouc dentée 2 tournant autour d'un axe fixe B. 
L'excentrique 4 est rendu solidaire de la roue dentéo 1, 
ct l’excentrique 3, de la roue dentée 2. L'excentrique 4 
forme un couple de rotation avec l'élément 3, ce couple se 
présentant sous la forme d'une bague a embrassant l'excen- 
trique 4. L'élément 3 forme un couple de rotation € avec 
l'élément 6 qui, à son tour, forme un couple de rotation 
avec l’excentrique 5. Ce couple de rotation se présente sous 
la forme d’une bague » embrassant l’excentrique 5. Les 
dimensions des éléments du mécanisme satisfont aux condi- 
tions selon lesquelles les cercles primitifs des roues 7 et 2 
sont égaux, de même que les diamètres des excentriques 
4 et 5. Lorsque la roue menante 7 tourne, l'élément 3 reçoit 
un mouvement combiné, tandis que le point D de cet élé- 
ment décrit une courbe de bielle complexe. 
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179 AVEC COULISSE CURVILIGNE w 
REPRODUISANT UNE COURBE DE BIELLE | TC 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 

avec la roue 2 tournant autour d'un axe fixe B. La roue 2 

comporte un doigt 4 coulissant dans la rainure curviligne 

a de la coulisse 3 qui forme un couple de rotation D avec 

la roue 7. Le point C de la coulisse 3 décrit une courbe de 
bielle compliquée. 
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150 POUR OBTENIR DES SINOÏDES TC 


Le mécanisme est destiné à obtenir les courbes du type des 
sinoïdes. La manivelle 7, solidaire de la roue dentée 4, tourne 
autour d’un axe fixe À et forme un couple de rotation B 
avec le coulisseau 2 glissant dans la rainure d de la coulisse 3. 
La coulisse 3 se meut dans un guidage fixe b — b. La roue 4 
engrène avec la roue 5 tournant autour d’un axe fixe C 
qui, à son tour, engrène avec la roue 7 tournant autour d’un 
axe fixe D. Le disque 6 cest rendu solidaire de la roue 7. 
Lorsque la manivelle Z tourne, le point a de la coulisse 3 
trace sur le disque 6 la courbe e du type d’une sinoïde. Le 
déplacement x du point a suivant l’axe x — x est égal à 
z — z9 +rcos®p, ct l'angle q7 de rotation du disque 6 


Lé % Z % # e e e e 
est égal à T7 =— p, où r, est la coordonnée initiale qui 
7 


détermine la position de l'élément 3; r, la distance AB; 

p, l'angle formé par 4B avec l'axe x — x; z4 et z7, les nom- 

bres de dents des roues 4 et 7. On obtient des sinoïdes de 

formes différentes en variant la dimension AB de la mani- 
velle Z et Les nombres de dents z4 et 27. 
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181 SERVANT À TRACER LES COURBES ” 
D'APRÈS LEURS PROJECTIONS 


La roue dentée Z tourne autour d’un axe fixe À et engrène 
avec la roue dentée 6 mobile autour d'un axe fixe B. L'axe B 
engrène, à son tour, avec la roue dentée 7 tournant autour 
d’un axe fixe C. La roue 7 est solidaire de la manivelle 2 
commandant le mouvement alternatif le long de l'axe zx — zx 
de la coulisse 3 et de la planchette 5 qui lui est solidaire. 
La manivelle 8, solidaire de la rouc 7, imprime à la coulisse 
9 portant le crayon k un mouvement alternatif le long de 
l'axe y — y. Le cadre 10 est rendu fixe. Lorsque les mouve- 
ments de la planchette et du crayon se composent, une courbe 
est décrite aux axes zx — x et y — y. Quand le rapport de 
transmission des roues dentées Z et 7 varie, le caractère 
de la courbe décrite par le crayon k varie également. Lors- 
qu’on change les roues, l'arbre de la roue intermédiaire 6 
doit être fixé dans la position correspondante le long de la 
rainure 4. 


14—01416 209 


MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE |LEn 
182 SERVANT À TRACER LES COURBES | 
DU TYPE SINUSOÏDAL TC 


La roue dentée 1 engrène avec une crémaillère fixe 7 et forme un couple 
de rotation À avec le coulisseau 8 se déplaçant dans un guidage &. 
L'entraîneur a, solidaire de la roue 1, forme des couples de rotation B 
et C avec les roucs dentées 8 et 4. L'entraîneur d, solidaire de la roue 4, 
forme un couple de rotation E avec le coulisseau 5 se mouvant dans 
la rainure e de la coulisse 6 qui glisse dans le guidage f appartenant 
au coulisseau 8. La roue 3 engrène avec la roue £ et la roue 2 qui tour- 
ne avec la roue 1 autour de l’axe À du coulisseau #8. Lorsque la roue 1 
tourne, elle roule sur la crémaillère 7 en déplaçant le coulisseau 8 
suivant l'axe x —x. La roue 2 transmet par l'intermédiaire des 
roues 3 et 4 le mouvement au coulisseau 5 qui déplace la coulisse 6 
suivant l'axe y — y. Tout point X de la coulisse 8 décrit une courbe q 
du type sinusoïdal. On obtient des courbes de paramètres différents 
cn icmplaçant la roue 2 par des roues de rechange. Lorsqu'on change 
les rorcs, la roue intermédiaire s doit ètre fixée dans la position cor- 
resnondante dans la rainure arquée de l'entraîneur a. 
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SERVANT À TRACER LES HYPERBOLES | Tc 


L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe 4, forme un couple 
de translation avec le coulisseau 8 se mouvant suivant 
l'axe de l'élément 1. Le coulisseau 8 forme un couple de 
rotation Æ avec le coulisseau 9 glissant suivant l’axe de 
l'élément 2 qui est rigidement relié à la roue dentéo 4. 
La roue 4 tourne autour d’un axe fixe D et engrène avec 
la roue dentée 7 tournant autour d’un axe fixe B. La roue 
dentée 6, mobile autour de l’axe B, engrène avec la roue 5 
solidaire de l'élément 3 qui forme un couple de translation 
avec le coulisseau 70 se déplaçant suivant l'axe de l’élé- 
ment 3. Le coulisseau 70 forme un couplo de rotation C avec 
l'élément Z1 se mouvant suivant l'axe de l'élément 1. Le 
rapport de transmission i,7 entre les roues 4 et 7 cest égal 
à i47 — —1, et lo rapport de transmission is, entre les roues 
5 et 6 est égal à iss — —2. Le point C du mécanisme trace 
la partie q de l'hyperbole. 
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MÉCANISME DE GUERCIIGORINE À LEVIERS |LEn 
154 ET ENGRENAGE SERVANT TC 
À TRACER L’ELLIPSE 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe #, engrène 
avec la roue identique 2 tournant autour d'un axe fixe G. 
Les roues Z et 2 forment des couples de rotation 4 et B 
avec les éléments 3 et 4 qui constituent un couple de rota- 
tion E. L'élément 3 forme un couple de rotation C aver 
l'élément 5, tandis que l'élément 4 forme un couple de rota- 
tion D avec l'élément 6. Les éléments 5 et 6 forment un couple 
de rotation X. Les dimensions des éléments du mécanisme 
satisfont aux conditions 


AC = CE = ED = DB — CK = DK. 


Les directions FA et GB forment avec l'axe Oz des angles 
égaux +. Lorsque la roue Z tourne, le point Æ décrit l’ellipse 
g qui à pour équation 


22 y? 
a2 Vu + 
où 
_ FAGOR Cr FA—-G8 | 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE |LEn 
185 |  SERVANT À TRACER LES PARTIES 
D'UNE PARABOLE TC 


D NE , 
A 
sp DE D 
= | 
LS 
= 


d- Ex Lu 


La vis 1 porte l’élément 3 qui est l'écrou de la vis Z. L'élé- 
ment 4 glisse dans le guidage de l'élément 3. La rotation 
de la vis Z est transmise au moyen des roues dentées coniques 
5 et 6 à la vis 2 sur laquelle glissent le manchon ? et le cou- 
lisseau 8 s'articulant sur ce manchon. L'élément 4 forme 
un couple de rotation avec le coulisseau 9 se déplaçant 
dans la coulisse 70. Lorsqu'on tourne la manette de la vis 
11, le point À du mécanisme trace une partie de parabole 
qui a pour équation 


TR z2, 
où k est la distance de l'axe de la vis 2 à l’origine de coor- 


données. 
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LEn 
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Lorsqu'on met en mouvement la roue dentée 7, elle cngrène 
avec les crémaillères 2 et 3 qui se déplacent dans des guidages 
fixes dans le sens des flèches. L'inclinaison de la coulisse 4 
et la position du point À sur la coulisse 3’ changent dans 
ce cas. La coulisse 3 comporte au point À un croisillon 5 
par lequel passe, perpendiculairement à la coulisse 3’, la 
coulisse 6 qui n'effectue dans le guidage fixe qu'un mouve- 
ment vertical. La coulisse 6 forme un couple de rotation D 
avec le coulisseau 7 par lequel passe la coulisse 8. Lorsque 
le mécanisme est en mouvement, le point X du croisement 
des coulisses 8 et 3’ décrit une partie de parabole cubique 
qui a pour équation 


x$ 


ar 


où a — OB, b est la distance de l’axe de la crémaillère 2 
à l'axe de coordonnées. 
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MÉCANISME D'ARTOBOLEVSKI À COULISSE 
| ET ENGRENAGE SERVANT LEn 
À TRACER LA PODAIRE TC 
DE LA CYCLOÏDE D'UN CERCLE 


(87 


La roue dentée 3, qu engrènc avec la crémaillère fixe 1, forme un 
couple de rotation L avec le coulisseau 2 en forme de croix qui se 
déplace dans un puidage fixe b. Le coulisseau 2 forme un couple de 
rotation P avec le coulisseau 5 qui se déplace suivant l'axe Afd de 
l'élément 4 en forme de T. L'élément 4 forme un a de rotation Af 
avec la roue 3, etfla traverse { — t glisse dans le coulisseau 7 en forme 
de’croix dont les axes sont perpendiculaires entre eux. Le coulisseau 7 
glisse suivant l'axe An de l'élément 6 qui tourne autour d'un axe À 
situé sur l'axe Ox à une distance quelconque OA = a. Les dimensions 
du mécanisme satisfont à la condition AfL = LP =r, où! r est le 
rayon du cercle primitif de la roue 8. Lorsque le coulisseau 2 effectue 
un mouvement de translation dans le guidage b, la roue 8 roule sur 
la crémaillère 1 et le point Af décrit la cycloïde q d'un cercle de rayonr 
dont les équations paramétriques sont 


{x = r60 — rsin 6 et y =r —r cos 0. 


Le point D du coulisseau 7 décrit la podaire s — s de la cycloïde q 
de centre A dont les équations paramétriques sont de la forme 


n=r (1— cos 0) + 2 sin 6 
et 
E=a—r sin 017 (14 cos 0) 


où 6 est l'angle ALP. 
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MÉCANISME D'ARTOBOLEVSKI À COULISSE 
188 ET ENGRENAGE SERVANT LEn 
À TRACER LA PODAIRE DE LA CYCLOÏDE | xc 
D'UN CERCLE 


La roue dentéc 3 engrène avec la crémaillère fixe 1 et forme un couple 
de rotation L avec le coulisseau 2 glissant dans un guidage fixe b. 
Le coulisseau 2 constitue un couple de rotation P avec le coulisseau 5 
se déplaçant suivant l’axe Ad de l'élément 4 en forme de T. L'élé 
ment 4 (orme un couple de rotation Af avec la roue 3, et la traverse 
{ — t glisse dans le coulisseau 7 en forme de croix dont les axes sont 
perpendiculaires entre eux. Le coulisseau 7 se meut suivant l'axe On 
de l'élément 6 tournant autour d’un axe O. Les dimensions des élé- 
ments du mécanisme satisfont à la condition ML=LP=—7+r, où r 
est le rayon du cercle primitif de la roue 3. Lorsque le coulisscau 2 
cffectue un mouvement de translation dans le guidage b, la roue 3 
roule sur la crémaillère 1, et le point Àf décrit la cycloïde q d’un cercle 
de rayon r dont les équations paramétriques sont de la forme 


z=r60—r sin 0 et y—r—r cos 06. 


Le point D du coulisseau 7 décrit la podaire s — s de la cycloïde q 
de centre O dont les équations paramétriques sont de la forme 


0 . 
n=r (1—cos 0—-- sin 0) 
et 
Er [344 cos 0) —sin o} ; 
où 6 est l'angle AfLP. 
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QT — > 
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La roue dentée 3 engrène avec la crémaillère fixe 1 et forme un couple 
de rotation L avec le coulisseau 2 glissant dans un guidage fixe b. 
Le coulisseau 2 forme un couple de rotation P avec le coulisseau 5 
se déplaçant suivant l'axe Afd de l'élément 4 en forme de T. L'élé- 
ment 4 constitue un couple de rotation Af avec la roue 3, et sa traver- 
se {— 1 glisse dans le coulisseau 7 en forme de croix dont les axes 
sont perpendiculaires entre eux. Le coulisseau 7 se déplace suivant 
l'axe An de l'élément 6 mobile autour d’un axe À situé à une distance 
GA de l’axe Ox. Les dimensions des éléments du mécanisme satisfont 
aux conditions OÀ = sr, ML = LP = r, où r est le rayon du cercle 
primitif de Ja roue 3. Lorsque le coulisscau 2 est animé d’un mouvc- 
ment de translation dans le guidage b. la roue 3 roule sur la crémail- 
lère 1, et le point Af décrit la cycloïde q d’un cercle de rayon r dont 
les équations paramétriques sont de la forme 


z=r0—r sin 6 ct y=r—r cos 0. 


Le point D du coulisseau 7 décrit la podaire s— s de la cycloïde q 
de centre A dont les équations paramétriques sont de la forme 


a —0 
2 


ner (i—cos0+ sin 0) 


ct 
E=r [n—sin 8— 1 (4 + 08 6) | : 


où 6 cst l'angle AfLP. 
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DE BIELLE COMPLEXE 
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La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe C, engrène 
avec la roue dentée 3 qui tourne autour d'un axe fixe À. 
Le coulisseau 2 glisse dans la rainure a de la coulisse 5 
solidaire de la roue 3. L'élément 4 forme des couples de rota- 
tion D et B avec la roue 1 et le coulisseau 2. Lorsque la roue 
1 tourne, le point B du coulisseau décrit une courbe de bielle 
complexe. 
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191 |  SERVANT À TRACER DES COURBES 
DE BIELLE COMPLEXES TC 


Les roues dentées 7 et 4, qui sont en prise, tournent autour 
des axes fixes À et B et forment des couples de rotation 
C et D avec les éléments 3 ct 2. Ces derniers constituent un 
couple de rotation Æ. Les dimensions des éléments du méca- 
nisme satisfont aux conditions r, — r, et CE = DE, où 
r, et r; sont les rayons des cercles primitifs des roues 7 et 4. 
Dans la position do départ du mécanisme montrée sur la 
figure, les segments de droite AC et BD sont parallèles 
à l’axe vertical By et sont dirigés vers le bas. Pour les dimen- 
sions admises des éléments du mécanisme, lorsque la roue 
1 tourne, les points isolés des bielles 2 et 3 décrivent des 
courbes de bielle complexes montrées sur la figure. En variant 
les distances 4C et BD, on peut obtenir des courbes de bielle 
de différente forme. 
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192 SERVANT À TRACER DES COURBES 
DE BIELLE COMPLEXES TC 


Les roucs dentées 7 ct 4, qui sont en prise, tournent autour 
des axes fixes À et B et forment des couples de rotation 
C et D avec les éléments 3 et 2. Ces derniers forment, à leur 
tour, un couple de rotation £. Les dimensions des éléments 
du mécanisme satisfont aux conditions : r, — 2r, et CE — 
— DE = 2r,, où r, et r; sont les rayons des cercles primitifs 
des roues 7 et 4. Dans la position de départ du mécanisme 
montrée sur la figure, les segments de droite AC et BD 
sont parallèles à l'axe horizontal Az et sont dirigés vers 
la droite. Pour les dimensions admises des éléments du méca- 
nisme, lorsque la roue Z tourne, les points isolés des bielles 
2 et 3 décrivent des courbes de bielle complexes montrées 
sur la figure. En variant les distances AC et BD, on peut 
obtenir des courbes de bielle de différente forme. 
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193 SERVANT À TRACER DES COURBES 
DE BIELLE COMPLEXES TC 


Les roues dentées Z et 4, qui sont un prise, tournent autour 
des axes fixes À et B et forment des couples de rotation C 
et D avec les éléments 3 et 2. Ces derniers forment, à leur 
tour, un couple de rotation Z. Les dimensions des éléments 
du mécanisme satisfont aux conditions r, — 2r, et CE — 
— DE = 2r,, où r, et r4 sont les rayons des cercles primitifs 
des roues Z et 4. Dans la position de départ du mécanisme 
montrée sur la figure, le segment AC coïncide avec l’axe 
Az et est dirigé vers la droite, tandis que le segment BD 
coïncide avec l'axe Ay et est dirigé vers le bas. Pour les 
dimensions admises des éléments du mécanisme, lorsque la 
roue Z tourne, les ponts isolés des bielles 2 et 3 décrivent 
des courbes de bielle complexes montrées sur la figure. En 
variant Îles distances ÀC et BD, on peut obtenir des courbes 
de bielle de différente forme. 
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Les roues dentées Z et 4, qui sont en prise, tournent autour 
des axes fixes À et B et forment des couples de rotation 
C et D avec les éléments 3 et 2. Ces derniers forment, à leur 
tour, un couple de rotaion E. Les dimensions des éléments 
du mécanisme satisfont aux conditions r, — 2r4 et CE — 
— DE = 2r,, où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs 
des roues Z et 4. Dans la position de départ du mécanisme 
montrée sur la figure, le segment AC coïncide avec l'axe 
Az et est dirigé vers la droite, tandis que le segment BD 
coïncide avec l'axe Ay et cest dirigé vers le haut. Pour les 
dimensions admises des éléments du mécanisme, lorsque 
la roue Z tourne, les points isolés des bielles 2 et 3 décrivent 
des courbes de bielle complexes montrées sur la figure. En 
variant les distances AC et BD, on peut obtenir des courbes 
de bielle de différentes formes. 
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195 SERVANT À TRACER DES COURBES rc 
DE BIELLE COMPLEXES 


Les roues dentées 7 et 4, qui sont en prise, tournent autour 
des axes fixes À et B et forment des couples de rotation 
C et D avec les éléments 3 et 2. Ces derniers constituent 
un couple de rotation £. Les dimensions des éléments du 
mécanisme satisfont aux conditions r, = 2r4, et CE — ED = 
= 2r,, où r,; et rs sont les rayons des cercles primitifs des 
roues Z ct 4. Dans la position du mécanisme montrée sur la 
figure, les segments AC et BD sont parallèles à l'axe Az 
et de sens opposés. Pour les dimonsions admises des éléments 
du mécanisme, lorsque la roue Z tourne, Îles autres points 
des bielles 2 et 3 décrivent des courbes de bielle complexes 
montrées sur la figure. En variant les distances 4C et BD, 
on peut obtenir des courbes de bielle de différentes formes. 


223 


MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE |LEn 
TC 


196 SERVANT À TRACER DES COURBES 
DE BIELLE COMPLEXES 
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La rouc dentée Z tourne autour d’un axe fixe C et engrène 
avec la roue dentée 2 tournant autour d’un axe fixe D. 
La roue 7 forme un couple de rotation À avec la coulisse 3, 
dans la rainure a de laquelle glisse le rouleau 4 tournant 
autour d'un axe B appartenant à la roue 2. Lorsque la 
roue Z tourne, les différents points de la coulisse 3 décrivent 
des courbes de bielle complexes dont la forme dépend des 
dimensions des éléments du mécanisme et du profil de la 
rainure a de la coulisse 3. 
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197 ET ENGRENAGE SERVANT : 
À TRACER LES OVALES C 
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Le mécanisme est destiné à tracer les ovales. Le plateau 1 
tournant autour d’un axe fixe À forme un couple cinémati- 
que avec une roue dentée 5 mobile autour d'un axe Z. La 
roue 5 engrène avec une roue fixe 6. Lorsque le plateau 
menant 7 tourne, la rouc dentée 5 roule sur la rouc fixe 6. 
La manivelle 2 s'articule sur le plateau Z et sur le coulisseau 3 
glissant dans la rainure verticale r — x du plan 4 qui se 
déplace dans un guidage y — y. Une fois lié au plan 4, 
le crayon décrit sur le plateau Z un ovale dont la forme dépend 
du rapport de transmission des roues dentéces. 
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5. Mécanismes pour opérations mathématiques 
(198-218) 


MÉCANISME COSINUSOÏDAL À LEVIERS 
198 ET ENGRENAGE 


LEn 
OM 


Deux roues dentées rondes identiques Z et 2 tournent autour 
des axes C et À PANNE au coulisseau 4 qui glisse dans 
un guidage vertical a. L'élément 3, solidaire de la roue 2, 
forme un couple de rotation avec le coulisseau 5 se déplaçant 
dans un guidago fixe b — b. Lorsque la roue menante 7 
tourne autour de l'axe C, les coulisseaux 5 et 4 glissent dans 
les guidages b — b et a, et les trajets x et y parcourus par 
les coulisseaux seront donc liés à l’angle @ de rotation 
des roues Z et 2 par les relations 


z—=Îlcosp 
et 
y = l'sin y, 
où l est la distanco séparant les centres À et B. 
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MÉCANISME TANGENTIEL À VIS 


199 ET ENGRENAGE 


S 


L'arbre 6, tournant autour d’un axe fixe À, entraîne l’arbre 9 
dans un mouvement de rotation autour d’un axe fixe B 
à l’aide de deux roues coniques 7 et 8. L'arbre 9 porte la 
roue dentée 2 qui se déplace librement le long de l'arbre 9 
en glissant sur une clavette a. La roue 2 engrène avec la 
crémaillère 3 coulissant dans un corps 720. Le doigt b glisso 
dans la rainure c de l'élément 4 tournant autour d’un axe 
fixo D. La grandeur z est introduite dans le mécanisme 
par la rotation de l'arbre 6. La grandeur y est introduite 
dans le mécanisme par la rotation de la vis Z qui forme 
un couple hélicoïdal avec le corps 70. L'angle @ de rotation 
de l’élément 5 est proportionnel aux déplacements linéaires 
z de la crémaillère 3 et de la vis Z, c.-à-d. que 


= arc tg — 
y e 
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Le mécanisme sert à définir la grandeur du produit z:y. 
La grandeur Fopo Ronaere à y est marquée sur une planche 
4 qui so déplace dans les sens indiqués par les flèches. La 
planche 4 comporte un ergot b qui s'engage dans le trou 
correspondant de l'auge 7. Lorsque la planche 4 est en 
mouvement, l'auge ? pivote autour du point B du rouleau a, 
et la planche 8 se déplace d’une grandeur proportionnelle 
à y. La grandeur x est introduite à l'aide de la roue dentée 
10 et de la crémaillère 9, la planche 8 recevant un déplace- 
ment proportionnel à la grandeur x. Le déplacement résul- 
tant de la planche 8 sera de cette façon proportionnel à la 
grandeur xr°-y qui est transmise au mécanisme d'asservisse- 
ment à l'aide d'un rouleau c. 


228 


MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE | LEn 
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Le mécanisme du coordinateur à crémaillère cest destiné 
à décomposer un vecteur dans un plan suivant les axes 
de coordonnées situés dans le plan de son action. Les dépla- 
cements de translation des éléments 6 et 7, proportionnels 
aux composantes suivant les axes de coordonnées du vecteur 
défini par la grandeur de la distance entre le centre de la 
roue dentée 9 et l'axe du doigt 5 et par l'angle de rotation 
du disque 1, s’obtiennent à l'aide du doigt 5 fixé sur l'extré- 
mité de la crémaillère 4 miso en prise avec la roue 9. On 
introduit la grandeur du vecteur à décomposer dans le 
mécanisme au moyen de l'arbre 8 rigidement relié aux satel- 
lites dentés b ot b,. L’angle d’inclinaison du vecteur aux 
axes de coordonnées est fixé en tournant le disque 70 à 
l’aide de l'arbre 3. L'éventualité d’un roulement de la cré- 
maillère 4 susceptible d'altérer la grandeur du vecteur est 
écartée grâce aux roucs dentées 71, 12 ct 8 qui agissent sur 
la roue 9 par l'intermédiaire des satellites b et b, et de 
la roue 2. 
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Le mécanisme du coordinateur spiroïdal est destiné à décom- 
poser un vecteur dans un plan suivant les axes de coordonnées 
situés dans le plan de son action. Les déplacements de trans- 
lation des éléments 6 et 7, proportionnels aux composantes 
suivant les axes de coordonnées du vecteur défini par la 
grandeur de la distance entre le centre du disque 2 et l’axe 
du doigt 5 et par l'angle de rotation du disque 7, se réali- 
sent à l’aide du doigt 5 coulissant dans la rainure spiroïdale 
d du disque Z et dans la rainure radiale a appartenant au 
disque 2. La rainure d a la forme de la spirale d'Archimède. 
La grandeur et l'angle d’inclinaison du vecteur à décom- 
poser sont introduits au moyen de roues dentées 4 et 7, 
de satellites dentés 8 et de roues dentées 9 et 120. Les volants 
3 servent à introduire le vecteur à décomposer dans le 
mécanisme. 
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Le mécanisme du coordinateur hélicoïdal est destiné à décom- 
poser un vecteur dans un plan suivant les axes de coordon- 
nées situés dans le plan de son action. Les déplacements 
de translation des éléments 6 et 7, proportionnels aux com- 
posantes suivant les axcs de coordonnées du vecteur défini 
par la grandeur de la distance entre le centre de la roue 
dentée 4 et l’axe du doigt 5 et par l’angle de rotation du 
disque 4, se réalisent à l’aide du doigt 5 fixé sur le coulis- 
seau 8 qui forme un couple hélicoïdal avec la vis Z. La 
grandeur ct l’angle d'inclinaison du vecteur à décomposer 
sont introduits à l’aide de roues coniques 2 et 3 ot d’un 
système d’engrenage (non montré sur la figure) qui font 
tourner la roue dentée 4. 
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204 DU COORDINATEUR POLAIRE OM 


Le module du vecteur OA est défini par la rotation de la 
roue dentée 7, et la direction du vecteur est définie par la 
rotation de la roue dentée 2’ appartenant à l'élément 2. 
Le mouvement de la roue dentée 7. qui est en prise avec la 
crémaillère ronde de l'élément 3, est transmis à la roue dentée 
4 à laquelle est rigidement reliée la vis 6. L’écrou 5 se dé- 
place sur la vis 6, en variant la grandeur de la distance 
OA. Lorsque l'élément 2 tourne, l'élément 3 se déplace à 
la même vitesse angulaire; la rouc 7 et la vis 6 ne tournent 


pas dans ce cas, et le module du vecteur OA ne change 
donc pas. 
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Le mécanisme est destiné à déterminer le vecteur OA d'après ses 
projections (OA). (OA),, et (OA), sur les axes Ox, Oy et Oz. La pro- 


jection (OA). est introduite par l'arbre 14 au moyen d'un arbre inter- 


médiaire 13 sur lequel est calée la roue conique 4 qui engrène avec 
une rouc conique identique 4’. La roue 4’ est emmanchée sur l'arbre 12, 
sur lequel sont fixées les roues 6” et 15° qui engrènent avec les roucs 
coniques 6 et 15 calées sur les arbres 11° et 11. Les arbres 11 ct 11° 
forment des couples hélicoïdaux avec l'élément 5. Lorsque l'arbre 14 
se meut, l’élément 5 se déplace parallèlement à l'axe Ox, définissant 
ainsi la projection (0A),. De même, la rotation de l'arbre 10 cest 


commandée par les arbres intermédiaires 9, £, les roues coniques 
17, 17°, 18, 18’, 19, 19° et les couples hélicoïdaux formés par l'élé- 
ment 1 qui se déplace parallèlement à l'axe Oy. Le coulisseau 76 
glisse dans les rainures a et b des éléments 5 et 1. La projection (OA), 


est définie par la rotation de la rouc dentée 2 qui engrène avec la cré- 
maillère s reliée au dispositif définissant les projections (OA). et 
(OA), Pour rendre possible le déplacement des roues coniques 4 
et 19 suivant l’axe Oz, on prévoit le mouvement de translation des 
arbres 13 et 9 dans les plans intérieurs des arbres 14 ct 10. Le vecteur 


résultant est défini par la grandeur et la direction du segment O4, 
où À est le point choisi sur le coulisseau 16. 
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La manivelle 2 tourne autour d'un axe fixe B, en formant un couple 
de rotation C avec la bielle 5. La bielle 5 forme un couple de rota- 
tion D avec le coulisseau 4 glissant sur l'arbre b suivant l'axe y — y. 
L'arbre b porte un doigt a coulissant dans la rainure d appartenant 
au tube 5 qui forme un couple de rotation E avec la bielle 6. La bie]l- 
le 6 forme un couple de rotation F avec la roue dentée 7. La roue den- 
tée 7 peut tourner autour d'un axe XK. La roue 7 engréne avec une 
crémaillère 9. Les éléments du mécanisme satisfont aux conditions 
BC = KF, CD = FE. La manivelle £ et la roue 7 sont montrées 
sur la figure dans la position de départ du mécanisme. Lorsque la 
manivelle 2 est en mouvement, la rouo 7 tourne d’un angle égal à 
celui de la manivelle 2, et la crémaillère 9 reçoit un mouvement sui- 


vant l'axe x — x, définissant ainsi le module du vecteur OA. Lorsque 
la roue 1 est en mouvement, l'arbre b reçoit la rotation et fait tourner 
au moyen du doigt a le tube 5 autour de l'axe y — y, ainsi que l’élé- 
ment 6, la roue 7, l’élément 8 et la crémaillère 9, définissant ainsi 


la direction du vecteur OA. 
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Lorsqu'on suit avec le calquoir À la trace de la courbe 
a le levier Z pivote autour d’un axe fixe B. Le rouleau 2 
reste sans mouvement pendant ce temps. Si le levier 1 
reçoit un mouvement de translation, l'entraîneur 3 tourne 
autour d’un point B’ et le satellite 4 roule en même temps 
que le disque 6 sur la roue fixe 5, transmettant le mouve- 
ment au rouleau 2 qui enregistre l'aire contournée. 
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Lorsqu'on suit avec le calquoir À la trace de la courbe 
a, le baladeur 1, solidaire de la roue dentée 2, effectue un 
mouvement de translation suivant l'axe r — x. Le levier 3, 
s'articulant en D, sert de porte-satellites à la roue 4 tour- 
nant autour d’un point B. Le rouleau 5, dont l’axe est soli- 
daire de la rouc 4, tourne avec la roue 4 qui est en prise 
intérieure avec la roue 2. La rotation du rouleau 5 est pro- 
portionnelle à l'intégrale cherchée, c.-à-d. 


X2 


®—=cC | V/y dr, 


x1 
où c est une grandeur constante. 
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Lorsqu'on suit avec le calquoir À la trace de la courbo a, 
lo baladeur 7 se déplace dans un guidage rectiligne b, tandis 
que la rouc dentée planétaire 2 roule sur la roue dentée 3 
qui est articulée en B avec le baladeur 7 ct l'élément 4. 
La rouc de comptage 5, dont l'axe est solidaire de la roue 2, 
tourne d’une grandeur proportionnelle à l'intégrale calculée 


P—=c ® y? dr, où c est une grandeur constante. 
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Lorsqu'on suit avec le calquoir À la trace de la courbe 
a, la coulisse Z glisse dans la douille 2. L'élément 3 est 
animé d'un mouvement de rotation par rapport à l'articula- 
tion C. En tournant autour d'un axe B, la roue 4 provoque 
la rotation de la roue dentée 5. L'angle de rotation de la 
roue de comptage 6 est proportionnel à la grandeur 


LZ — r dy, où r, est le rayon du plus grand cercle décrit 
par le point À. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE 
DE L’'ANALYSEUR HARMONIQUE 


Lorsqu'on suit avec le calquoir À la trace de la courbe a, 
le chariot 7 se déplace dans le guidage 2 parallèlement à l’axe 
y, tandis que la coulisse 3 glisse dans le guidage du courseur 
1 parallèlement à l'axe z. La roue dentée 4, qui engrène 
avec la crémaillère b, est fixée sur la coulisse 3 en un point 
B. Lo levier 5 qui porte des roues de comptage 6 et 7 est 
rigidement fixé sur l'axe de la roue dentée 4. Le mouvement 
du calquoir À se décompose en deux mouvements suivant 
les axes x et y. La rotation des rouleaux 6 et 7 est propor- 
tionnelle aux coefficients a, et b, d'une série harmonique. 
A chaque paire de coefficients correspond un rayon déter- 
miné de la roue 4: 
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Lorsqu'on suit avec le calquoir À la trace de la courbe 
fermée y — f (x), le baladeur 1 se déplace dans le guidage 2 
suivant l’axe zx — r. La rouc dentée 3, solidaire du levier 4, 
tourne d'un angle quelconque et, à l'aide de roues dentées 
5 et 6, met en mouvement les rouleaux de comptage 7 et 
8 dont les axes sont rigidement reliés aux roucs dentées. 
Le mécanisme résout une intégrale de la forme 


8/2 3 13/2 _À (—& sin +34 sin | 
@ v dr =l TE Ÿ sin 5 d1+3 sin dr). 


Les indications du rouleau 7 fournissent les valeurs de la 
première intégrale et les indications du rouleau & fournissent 
celles de la deuxième intégrale. 
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Lorsqu'on suit avec le calquoir A la trace de la courbe y= f(x), 
le levier 1 tourne autour du point F en lequel il est articulé sur le 
coulisseau 2; ce dernier se déplace dans un guidage 3 parallèlement 
à l'axe y. En même temps, le levier 1 fait déplacer la crémaillère 4 
coulissant dans le guidage a—a appartenant au coulisscau 2. La 
crémaillère 4 fait tourner la roue dentée 5. Les coordonnées des points 
E et D de la roue 5 satisfont aux égalités suivantes: 
ze=—e+rsinf, yr=f()+v()+rcosf, 
zp= —e—rcosf, yn—=f(r)+v(x)+rsinf. 
Les points E et D décrivent sur un plan fixe des courbes. L'aire de la 
cour S seerte par " point E Se IANnNS par l'intégrale 


T£k = (ue die + fusds=r [rt | sin (2 Las) ÎF4an. 
Û d 0 | ° 
L'aire de la courbe Déerele par le point D cst définie par l'intégrale 
Ip=r | f(a4[ cos (n x) J=xms, 
0 


où r est la distance entre le te 08 la rouc dentée 5 et les points D 
et E. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE 


214 DE L'INTÉGRIMÈTRE RADIAL 


Lorsqu'on suit avec le calquoir À la trace de la courbe 
f (æ), l'élément 1, avec le secteur denté a, tourne autour 
du point F de l'élément 2. Le secteur denté a fait déplacer la 
crémaillère 3 portant la coulisse b, dans laquelle glisse le 
coulisseau 4. L'élément 5 qui tourne autour d'un axe B 
s'articule sur le coulisseau 4. L'élément 5, dont le doigt c 
s'articule sur le coulisseau 6 qui glisse dans la coulisse 7, 
fait tourner cette dernière autour d’un axe E. Le nombre 
de tours de la roue de comptage est proportionnel à l'intégrale 


u = 6\ Vr Tr, dy, 


où c est le cocfficient de proportionnalité; œ, l'angle de 
rotation de la crémaillère 3. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE 
DE L’INTÉGRIMÈTRE RADIAL 


Lorsqu'on suit avec le calquoir À la trace de la courbe 
f(r), l'élément Z comportant le secteur denté a pivote 
autour du point D de l'élément 2. Le secteur denté a fait 
déplacer la crémaillère 3 comportant la coulisse b, dans 
laquelle glisse le coulisseau 4 qui est articulé sur l'élé- 
ment 5 tournant autour d'un point B. La rotation de l'élé- 
ment 7 et celle de la crémaillère 3 ont lieu simultanément 
autour du pôle O. Le nombre de tours de la roue de comptage 
est proportionnel à l'intégrale 


u= € | (r— r0) dy, 


où c est le coefficient de proportionnalité; œ, l'angle de 
rotation do la crémaillère 3. 


16* 243 


MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE  |LEn 
216 POUR ADDITION, AVEC REMISE À : 
ZÉRO AUTOMATIQUE DE L’AIGUILLE M 


IT 


4 ET 
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Pour introduire l'une des grandeurs à additionner. on fait 
tourner au moyen de la manette a la vis sans fin Z qui trans- 
met le mouvement à la roue hélicoïdale 2 montée folle 
sur l'arbre 3. L'une des moitiés de l'accouplement 4 est 
rendue solidaire de la roue 2 ct l’autre moitié b, montée 
folle sur l'arbre 3, engrène avec l’accouplement c emmanché 
sur l’arbre 3. La rotation de la roue hélicoïdale se transmet 
donc au moyen d'un manchon à l'arbre 3 portant l'aiguille 
k qui indique sur Île cadran n le nombre à additionner. 
Lorsqu'on appuie sur la pédale m»m du dispositif de remise 
à zéro 4 mobile autour d'un axe o, la fourchette 7 libère 
les accouplements b et c; l'arbre 3 comportant l'aiguille 
L est ramené à sa position initiale par un ressort aménagé 
entre les disques 5 ct 6 et par les saîllies f et e. Les disques 
5 et 6 tournant fou sur l'arbre 3 sont reliés entre eux par 
un ressort qui tend à les faire tourner l’un parrapport à l’autre. 
Les saillies f et e des disques 5 et 6, butant contre la barre 
fixe 7, limitent la rotation des disques. Sur l'arbre 3 est 
rigidement fixé le levier 8 en forme de T dont la saillie 
est aussi située entre les saillies des disques 5 et 6. La fourche 
! embraye les accouplements b et c à l’aide d'un ressort 9, 
transmettant ainsi la rotation de la manette a à l'aiguille k. 
Lorsqu'on fait tourner l'arbre 3 d'un angle quelconque 
au moyen de la manette a, le levier 8, surmontant la résis- 
tance du ressort logé entre les disques 5 et 6, fera tourner 
le disque 5 ou le disque 6 selon le sens de rotation de la 
manette. Le disque 5 ou le disque 6 tendent alors à faire 
revenir l'arbre 3 à sa position initiale. La rotation spontanée 
de l'arbre 3 portant Île levier 8 en dehors des limites de la 
tige 7 est impossible parce que le mouvement se trouve 
limité par les saillies / et e des disques 5 et 6. La position 
du levier 8 en face de la tige 7 correspond à la position de 
l'aiguille k au point zéro de l'échelle n. L'introduction 
du deuxième, du troisième et des nombres à additionner 
suivants est réalisée de manière identique. De cette façon, 
l'arbre de la vis tangente Z tourne d’un angle égal à la 
somme algébrique des angles introduits par la manette 
a et proportionnel à la somme des nombres à additionner 
lue sur l'échelle p. La somme obtenue pout être introduite 
dans le mécanisme approprié à l'aide d'un engrenage ct de 
l'arbre 10. 
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Lorsqu'onsuit avec 
le calquoir À la 
trace de la courbe 
y =f (x), le chariot 
1 glisse sur un gui- 
de 2 suivant l'axe 
x— x, tandis quela 
tige 3, portant le 
calquoir, fait tour- 
nerlaroue dentée4, 
4 Solidaire de cette 
tige, autour d'un 


& axe B. La roue den- 
tée 4 est constituée 
dedeux partiesdont 
les rayons sont ?r 


y={u) et 38r (r étant le 

rayon des roues 

dentées 5 et 6). Le 

À mouvement de la 

L°°47 roue dentée 4 est 

4. S transmis aux roucs 

- 5 et 6, auxquelles 

sont rigidement reliés les cadres a et b des rouleaux 7 et 8. 

L'angle de rotation q9 du rouleau 9 est proportionnel à l'aire F: 
Xa 


go k | var = xr. 
X1 


L'angle de rotation œg du rouleau 8 est proportionnel au 
moment statique de l'aire F par rapport à l'axe x — x: 


X2 X2 
Ps = | sin (5-2) dz=K | y? dx. 
x1 X1 
L'angle de rotation q7 du rouleau 7 est proportionnel au 
moment d'inertie F de l'aire par rapport à l'axe zx — x: 
x X3 
P7 = k | sin 34 dr — k | p dx. 


X1 X1 
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218 DU PLANIMÈTRE 


Lorsqu'on suit avec le calquoir À la trace de la courbe 
y = f (x), le chariot 1 se déplace dans les guides 2 suivant 
l'axe 7. La roue dentée 3, rigidement reliée au levier 4 
ortant le calquoir, tournera d'un angle quelconque et, 
N l'aide de la roue dentée 5, mettra en mouvement l'élé- 
ment a solidaire de l’axe de la roue 5, la roue de comptage 6 
enregistrant ainsi la grandeur du moment statique 


M,= 7 c) cos 24 dt. 
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MÉCANISME À CRÉMAILLERE 


21:) ET ENGRENAGE AVEC ARRÊT 
DU COULISSEAU MENÉ 


Ar 


Le secteur denté 7. mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec une crémaillère a appartenant au coulisseau 2. Le 
coulisseau 3, glissant sur le coulisseau 2, possède une tige 6. 
Le ressort 5 est placé entre la saillie e et le coulisseau 3. 
Le cliquet 4 pivote autour d’un axe fixe B. Lorsque le 
secteur Z tourne dans le sens indiqué par la flèche, l’élé- 
ment 3, l'élément 2 et le ressort 5 se déplacent vers la droite 
comme un seul élément comportant une crémaillère. Ce 
mouvement se poursuit jusqu au moment où la saillie b, 
appartenant à l'élément 3, bute contre la saillie d du cliquet 
4. La tige 6 reste dans ce cas immobile jusqu'à ce que la saillie 
e soulève le cliquet 4, permettant ainsi à la tige 6 de se dépla- 
cer rapidement en avant sous l’action du ressort 5 comprimé. 
Lorsqu'on tourne le secteur denté dans le sens opposé à celui 
de la flèche, la tige G revient à sa position initiale. 
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Le disque 2, mobile autour d'un axe fixe À — A, forme 
un couple de rotation avec l'élément 4 qui se présente sous 
la forme d’une manivelle d dont le doigt constitue un couple 
de rotation B avec la biclle 3. La bielle 3 forme un couple 
de rotation C avec le coulisseau 7 glissant dans un guidage 
fixe b — b. La roue dentée a, solidaire de l'élément 4, 
roule sur une roue dentée fixe 5. 

Le coulisseau Z reçoit un mouvement alternatif avec 
arrêts. Lorsque le disque 2 est en mouvement, la rouc a, 
qui roule sur la roue fixe 5, imprime à la manivelle d un 
mouvement de rotation supplémentaire par rapport à l'axe E 
du doigt 4. Si l’on choisit convenablement les roues dentées 
a et 5, l'axe B — B de la manivelle d se déplacera sur la 

trajectoire indiquée en traits discontinus. 
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La roue dentée Z, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec une roue dentée 4 pivotant autour d'un axe fixe E. 
La roue Z forme un couple de rotation B avec l'élément 2 
qui constitue des couples de rotation avec les éléments 
3 et 5. L'élément 3 constitue un couple de rotation D avec 
la roue 4. L'élément 5 constitue un couple de rotation F 
avec l'élément 6, mobile autour d'un axe fixe G. Les dimen- 
sions des éléments du mécanisme satisfont aux conditions: 
AB =7r, BCD =C—29 r, CF—2,6 r, DE = 03 vr, 
FG = 2,5 r, AE = 2,2 r, AG = 3,2 r, EG = 1,5 r. Le 
rayon r, du cercle primitif de la roue Z est égal à r;, — 1,5r, 
et le rayon r4 du cercle primitif de la roue 4 est égal à r; — 
— 0,75 r. Lorsque la roue menante 7 est en mouvement, 
le point C décrit une courbe de bielle complexe g, dont 
les parties a — a et b — b coïncident approximativement 
avec les arcs de cercle de rayon CF = 2,6 r décrits à partir 
des positions correspondantes du point F. Pour un cycle 
complet de mouvement du mécanisme, l'élément mené 6 
aura deux arrêts prolongés au moment où le point C pas- 
sera par les parties a—a et b—b de sa trajectoire. 


250 


MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 
222 AVEC ARRÊT DU COULISSEAU MENÉ Ar 


La rouc dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec la crémaillère profilée a du coulisseau 2 qui glisse 
dans le guidage b — b du coulisseau 4 se déplaçant dans 
un guidage c — c. Le coulisseau 2 porte à son extrémité 
un doigt k glissant dans la rainure d du coulisseau 3 se 
mouvant dans un guidage fixe e. La crémaillère profilée 
a est constituée par deux parties rectilignes et par deux par- 
ties arquées. Lorsque la roue menante 7 est en mouvement 
de rotation uniforme et continu, le coulisseau 2 effectue 
un mouvement de translation uniforme tant que la roue 
1 est en prise avec les parties rectilignes de la crémaillère 
profilée a, le coulisseau 4 restant pendant ce temps immobile. 
Lorsque la roue Z entre en prise avec les parties arquécs 
de la crémaillère a, le mouvement du coulisseau 3 devient 
irrégulier. Le coulisseau 4 est animé d’un mouvement de 
translation dans le guidage c — c. 
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La roue dentée ronde 7, mobhile autour d’un axe fixe 4, 
engrène avec une roue non ronde 2. Le profil du cercle pri- 
mitif de la roue 2 sur la partie a — a est décrit suivant 
l'arc de cercle de rayon r. L'élément 8, tournant autour 
d’un axe fixe C, forme un couple de rotation B avec la 
roue 2. Lorsque la roue menante 7 est en mouvement, l’élé- 
ment mené 3 reçoit un mouvement d'oscillation avec arrêt 
au moment où l'arc a — a est en prise. L’effort de contact 
entre les roues Z et 2 est assuré par le poids de la roue 2. 
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La roue dentéo 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec une roue dentée identique 3 tournant autour d'un 
axe fixe B. La roue Z est munie d’un rouleau c mobile autour 
de l'axe E de la roue 7. Le rouleau c glisse dans la rainure 
d de la coulisse 4 qui forme un couple de rotation F avec 
la roue 3. L'élément 5 constitue des couples de rotation 
K et D avec la coulisse 4 et l’élément 2 pivotant autour 
d'un axe fixe C. Le profil de la rainure d de la coulisse 4 
est constitué d'une partie rectiligne et d’une partie arquée 
de rayon RÀ. Lorsque la roue menante 7 est en mouvement, 
le point XÀ décrit une courbe de bielle complexe a — q — gq, 
dont une certaine partié est proche d’un arc de cercle décrit 
à partir du point D par le rayon DK. Lorsque le point K 
pie par la partie en question de la courbe a — q — q, 
‘élément mené 2 marquera pratiquement un temps d'arrêt. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
225 ET ENGRENAGE AVEC ARRÊT à 
DU LEVIER OSCILLANT MENÉ F 


Le porte-satellites Z, mobile autour d’un axe fixe D, forme 
un couple de rotation B avec le satellite 2 qui entre en prise 
avec une roue dentée fixe 4. L'élément 5 constitue un couple 
de rotation À avec la roue 2 ct un couple de rotation C avec 
un levier oscillant 3 pivotant autour d’un axe fixe Æ. Le 
oint À est situé sur le cercle primitif de la roue 2. Les 
ongueurs des éléments du mécanisme satisfont à la condi- 
tion R = 3r, où R et r sont les rayons des cercles primitifs 
des roues 4 et 2. Pour les longueurs des éléments admises, 
le point À du mécanisme décrit une hypocycloïde à trois 
sommets. La partie a — a de l’hypocycloïde diffère peu 
d'un arc de cercle de rayon CA décrit à partir du point C”, 
ce qui correspond à la position limite droite de l'élément 3. 
Lorsque la manivelle Z est en rotation continue, le levier 
oscillant 3 est presque en repos quand il occupe sa position 
limite droite EC’, et il marque un court arrêt quand il 
occupe sa position limite gauche EC". 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
226 ET ENGRENAGE AVEC ARRÊT 
DE L’ÉLÉMENT MENÉ 


Ar 


Le porte-satellites 1, mobile autour d’un axe fixe E, forme un couple 
de rotation À avec une roue dentée 4. La roue dentée 2 cst reliée au 
support. La roue 4 se présente sous la forme de deux satellites égaux, 
rigidement reliés entre eux, dont l’un engrène avec la roue 2 et l'autre 
avec la roue dentée 5 tournant autour de l’axe C du porte-satellites 1. 
L'élément 7 forme un couple de rotation B avec la roue 5 et un couple 
de rotation D avec le coulisseau 6 se mouvant dans un guidage fixe b. 
Le point B est situé sur le cercle primitif de la roue 5. Les longueurs 
des éléments du mécanisme satisfont à la condition R = 3r, où R 
et r sont les rayons des cercles primitifs des roues 2 et 5. Pour ics 
longueurs admises des éléments, le point B du mécanisme décrit une 
hypocycloïde à trois sommets. La partie a— a de l’hypocycloïde 
diffère peu de l'arc de cercle de rayon DB décrit à partir du point D’, 
ce qui correspond à la position limite inférieure du coulisscau 6. 
Lorsque le porte-satellites 1 est en rotation uniforme, le coulisseau 6 
est presque à l’état de repos, s’il occupe sa position limite inférieure, 
et a un court arrêt s’il occupe sa position limite supérieure correspon- 
dant au point D” 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE  |LEn 
ET ENGRENAGE AVEC QUATRE ARRÊTS 
INSTANTANÉS DE L’'ÊLÉMENT MENEÉ Ar 


227 


Le porte-satellites 7, mobile autour d’un axe fixe À, forme 
un couple de rotation C avec le satellite 3 qui engrène inté- 
rieurement avec une roue dentée fixe 4. La manivelle 6, 
rigidement reliée au satellite 3, constitue un couple de rota- 
tion B avec le coulisseau 5 se mouvant dans la coulisse recti- 
ligne a de l’élément 2 qui tourne autour d’un axe fixe 4. 
Le rayon R du cercle primitif de la roue 4 est égal à R — 
— 4r, où r est le rayon du cercle primitif du satellite égal 
à la longueur de la manivelle 6. L’axe de la coulisse a passe 

ar le point À. Pour les dimensions choisies du mécanisme, 
e point B dela manivelle Z décrit une hypocycloïde à quatre 
sommets b — b. Pour un tour complet du porte-satellites 1, 
le point B du mécanisme coïncide quatrefois avecles pointsd, 
sommets de l'hypocycloïde b — b. Dans ces positions l’élé- 

ment 2? marque de brefs arrêts. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE LEn 
ET ENGRENAGE AVEC ARRÊTS PROLONGÉS 
DE L’ÉLÉMENT MENÉ 
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Ar 


” 


' 
= mm = — —— —_— 


Le porte-satellites 7, mobile autour d'un axe fixe À, forme 
un couple de rotation avec le satellite 3, qui engrène inté- 
ricurement avec une rouc fixe 4. La manivelle 5, solidaire 
de la roue ÿ, constitue un couple de rotation B avec le:coulis- 
seau 6 se mouvant dans la coulisse a de l’élément 2. L'élé- | 
ment 2 cffectue un mouvement de translation dans un guide : 
fixe c. Le rayon Æ du cercle primitif de la roue 4 est égal 

à R — 1,5 r, où r est le rayon du cercle primitif de la roue 3. : 
Pour les dimensions choisies du mécanisme, le point B 
décrit une trajectoire b — b qui a la forme d'un carré aux 
angles arrondis, autrement dit, celle d’une hypocycloïde 
allongée. Lorsque le porte-satellites 7 est en mouvement, 
l'élément 2 cffectue un mouvement alternatif observant des 
arrêts prolongés à la fin de ses courses, quand le point B 
parcourt les parties verticales rectilignes de sa trajectoire 
b — b, et se déplace à une vitesse quasi uniforme au milieu 
de sa course, quand le point B parcourt les parties horizon- 

tales de sa trajectoire. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE 
229 ET ENGRENAGE AVEC ARRÊT 
APPROXIMATIF DE L'ÉLÉMENT MENÉ Ar 


Le porte-satellites 7, mobile autour d'un axe fixe 4, forme 
un couple de rotation C avec le satellite 3 qui engrène inté- 
rieurement avec la roue dentée 4. La manivelle 6, solidaire 
du satellite 3, constitue un couple de rotation B avec le 
coulisseau 7 glissant dans la coulisse arquée d de d’élément 5. 
Ce dernier effectue un mouvement de translation dans un 
guidage fixe D. Le rayon R du cercle primitif de la roue 4 
est égal à R — 3r, où r est le rayon du cercle primitif du 
satellite, égal à la longueur CB de la manivelle 6. L'axe 
du guidage D passe par 10 point 4, et Le centre O de la coulisse 
arquée d est situé sur l’axe du guidage D. Pour les dimensions 
admises du mécanisme, le point B de la manivelle 6 décrit 
une hypocycloïde à trois sommets b — b. L'élément 5 
reste presque immobile au moment où le point B passe 
ar la partie & — &« de l'hypocycloïde, si le rayon OB de 
a coulisse arquée d est choisi tel que l'arc qu'il décrit passe 
par les sommets de l’hypocycloïde b — b. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 
230 AVEC ROUE NON RONDE 
ET DEUX ARRÊTS 


Ar 


La roue dentée ronde 7, mobile autour d'un axe fixe 4, 
engrène avec une roue dentée ronde 2. L'élément 4, pivotant 
autour d'un axe fixe À, forme un couple de rotation B 
avec la roue 2. La roue 2 cst en prise avec une roue non 
ronde 3, mobile autour d’un axe fixe C. Le profil de la courbe 
primitive de la roue 8 est décrit sur les parties a — a et 
b — b suivant les arcs de cercle de rayons r et r’. Lorsque 
la roue menante 7 est en rotation, l'élément mené 4 reçoit 
un mouvement de bascule marquant deux arrêts au moment 
où les arcs a — a et b — b sont on prise. Le mécanisme 
peut également être utilisé pour obtenir un rapport de trans- 
mission variable entre les roues Z et 3. La roue 2 imprime 
aux roues Z et 3 le mouvement de rotation dans le même 
sens. L'’effort de contact entre les roues 2 et 3 est assuré 
par le poids de la roue 2. 
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7. Mécanismes à griffe des caméras 
(231-234) 


LEn 
GC 


MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE 


231 DE LA GRIFFE D'UNE CAMÉRA 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec les roues 2 et 3 tournant autour des axes fixes B et 
E. La roue 2 forme un couple de rotation C avec la coulisse 4, 
et la roue 3 constitue un couple de rotation D avec le coulis- 
seau 5 se mouvant dans la rainure d de la coulisse 4. Lorsque 
la roue menante 7 est en rotation, le doigt a de la coulisse 4 
s'engage dans la perforation du film, déplace ce dernier 
et revient à sa position initiale. Le doigt b du coulisseau 5 
n'est engagé dans la perforation du film qu'après la sortie 
du doigt a de la perforation et a pour but de maintenir le 
film en place. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 
DE LA GRIFFE D'UNE CAMÉRA Gc 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe B, engrène 
avec les roues dentées 2 et 3 tournant autour des axes fixes 
K et C. Les roues 2 et 3 forment des couples de rotation 
avec les éléments 4 et 5 qui constituent un couple de rota- 
tion £. Lorsque la roue menante 7 tourne, le point À de 
l'élément 4 décrit une courbe de bielle complexe qui est 
utilisée pour entraîner et faire avancer le film de la caméra. 
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233 MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
DE LA GRIFFE D'UNE CAMÉRA GC 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axc fixe F, engrène 
avec les roues dentées 2 et 3 tournant autour des axes fixes 
B et E. Les éléments 4 ot 5 forment des couples de rotation 
C et D avec les roues 2 et 3 et un couple de rotation X. 
Lorsque la roue menante 7 tourne, le point À de l'élément 
4 décrit une courbe de bielle complexe qui est utilisée pour 
entraîner ct faire avancer lo film de la caméra. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
234 DE LA GRIFFE D'UNE CAMÉRA 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec la rouo dentée 4 tournant autour d’un axe fixe D. 
La roue 7 forme un couple de rotation B avec l'élément 5, 
et la roue 4 constitue un couple de rotation C avec l'élément 6. 
Les éléments 5 et 6 forment un couple de rotation E. Lorsque 
la roue menante / tourne, le point X de la bielle 5 décrit 
une courbe de bielle complexe g qui est utilisée pour entraî- 
ner et faire avancer le film $ au moyen de l'élément 2 dans 
le sens indiqué par la flèche. 
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8. Mécanismes de guidage et d’inversion 


(235-240) 


295 MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
DE GUIDAGE DE LA PRESSE GI 


Le porte-satellites menant 3, mobile autour d’un axe fixe B, 
forme un couple de rotation C avec le satellite Z qui engrène 
intériourement avec une roue dentée fixe 2. Le rayon R 
du cercle primitif de la roue 2 est égal à R — 2r,;,où r, 
est le rayon du cercle primitif du satellite Z. Pour les dimen- 
sions admises des roues Z et 2, le point À du satellite 7, 
situé sur le cercle primitif du satellite 7, effectue un mouve- 
ment rectiligne suivant l’axe x — x. La tige 4 du mécanisme 
de la presse so meut dans un guidage fixe a suivant l’axexr — x. 
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em er 9 
MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE |LEn 


DE GUIDAGE APPROXIMATIF GI 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec la roue dentée 3 tournant autour d’un axe fixe B. 
Le doigt 4 de la roue 7, tournant autour d’un axe C, glisse 
dans la rainure curviligne 4 de la coulisse 2 qui forme un 
couple de rotation D avec la roue 3. Le profil de la rainure 
d peut toujours être choisi tel que le point E de la coulisse 2 
déerivo une courbe q dont une certaine partie ab est rectiligne. 
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di MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 
DE GUIDAGE APPROXIMATIF GI 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec le secteur denté 2 tournant autour d’un axe fixe B. 
L'élément 3, solidaire du secteur 7, forme un couple de rota- 
tion C avec l'élément 4 qui, à son tour, constitue un couple de 
rotation D avec l'élément 5. L'élément 5 forme un couple 
de rotation £ avec le secteur 2. Les longueurs des éléments 
du mécanisme satisfont aux conditions AC — 4r,, DC — 
= 1 ,9rs; ED — 4,5r1, AB — 1,5r, BE — O,5r;, ro — 
— 0,5r,, où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs 
des secteurs Z et 2. Pour les dimensions admises des éléments, 
le point Æ occupe les positions successives ÆE, Æ,, E,, et 
le point D les positions D, D,, DA. Le point D effectue 
un mouvement approximativement rectiligne. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE  |LEn 
DE GUIDAGE PRÉCIS GI 


Le secteur denté 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec le secteur denté 2 tournant autour d'un axe fixe B. 
Le secteur 7 forme un couple de rotation D avec l'élément 3, 
et le secteur 2 constituo un couple de rotation C avec l’élé- 
ment 4. Les éléments 3 et 4 forment un couple de rotation E. 
Les dimensions des éléments du mécanisme satisfont aux 
conditions r, = r>, AD — BC et DE — CE, oùr, et r, sont 
les rayons des cercles primitifs des secteurs Z et 2. Pour 
les dimensions admises des éléments du mécanisme, le 
point E effectue un mouvement suivant une droite perpen- 
diculaire à la direction AB. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DE GUIDAGE LEn 
À LEVIERS ET ENGRENAGE GI 


Le porte-satellites 7, mobile autour d'un axe fixe À, forme 
un couple de rotation € avec des satellites dentés 5 et 6 
et un couple de rotation B avec une roue dentée 34. Le satellite 
5 engrène avec la roue dentée 2, solidaire du support. 
Le satellite 6, solidaire du satellite 5, engrène avec la roue 8. 
Le coulisseau £.constituant un couple de rotation D avec 
la roue 8, se meut dans un guidage fixe a dont l'axe q — q 
passe par le point A. Les éléments du mécanisme satisfont 


aux conditions z, — ze @t z3 — 2, OÙ Z2, 231 Z51 Ze SONt 


les nombres de dents des roues 2, 3, 5 et 6. Lorsque le 

porte-satellites Z est en mouvement de rotation, la roue 3 

roule sur la roue fixe 2. La roue 6 imprime le mouvement de 

rotation à la roue 3. Tout point D de la roue 3, situé sur son 

cercle primitif, décrit une droite g—gqg qui passe par le 
centre À de la roue 2. 
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MÉCANISME DE GUIDAGE DE NORMAN 
À LEVIERS ET ENGRENAGE 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe 4, engrène 
avec une crémaillère profilée 2. Lorsque la roue dentée 7 
tourne dans le sens indiqué par la flèche, la crémaillère 2 
effectue un mouvement rectiligne vers la gauche. Dès que 
le doigt a dépasse lo bord du coin 3, ce dernier bloque auto- 
matiquement le guidage rectiligne et le doigt b doit parcourir 
l'arc d — d avant l’arrivée du doigt a au sommet À du 
triangle À BC. Les coins 3, 4, 5 sollicités par des ressorts (non 
figurés) bloquent en permanence les guidages situés sur le 
cercle; c'est pourquoi, après avoir passé l'arc d — d, le 
doigt b se déplace sur la partie rectiligne e — e. Dès que 
le doigt b dépasse le bord du coin 4, ce dernier bloque auto- 
matiquement le guidage rectiligne et le doigt a se déplace 
sur le guidage rectiligne d — d avant l'arrivée du doigt b 
au point B. C’est ainsi que le mouvement se produit avant 
l’arrivée du doigt a au point C. 
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9. Mécanismes des dispositifs de mesure 
et d'essai (241-244) 


MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
241 DU TACHYMÊTRE CENTRIFUGE AVEC 
BOÎTE DE VITESSES 


LEn 
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L'arbre À reçoitle mouvement de l'arbre à essayer par l'intor- 
médiare d'une boîte de vitesses Z qui permet d'augmenter 
la gamme des vitesses à mesurer. Lorsque l'arbre À est 
en mouvement, la masse annulaire 2 tend à occuper la posi- 
tion verticale sous l'action du moment de la force centri- 
fuge, surmontant la résistance du ressort 7. Le mouvement 
est transmis à l'aiguille 4 au moyen de la bielle 5, de la 
douille 6, du levier ?, solidaire du secteur denté 8, et de la 
rouc dentée 9. La grandeur de la vitesse angulaire de l'arbre 
à essayer est ainsi enregistrée sur l'échelle 70. 


Le 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 


DU TACHYMÈTRE CENTRIFUGE 


24 


ME 


L'arbre À reçoit le mouvement de l'arbre à essayer par l’inter- 
médiaire de l’arbre D et de l'engrenage 1, 2. Le lovier 4 
portant des charges 5 s’articule sur l'élément 3 emmanché 
sur l'arbre À. Lorsque l'arbre À est en mouvement, le levier 4 
tourne sous l'action des forces centrifuges des charges 5, 
et la bielle 6 fait déplacer la douille 7 en même temps que le 
levier coudé 8 et l'aiguille 9. L’aiguille 9 indique la vitesse 
angulaire de l'arbre à essayer. Le ressort 70 ramène le lovier 
4 avec ses charges 5 à sa position initiale. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE | LEn 
DU TACHYMÈTRE ME 


243 


La rotation de l'arbre à mesurer est transmise à l’aide de 

la roue dentée Z à l'axe 2 sur lequel s'articule la charge 3. 

Lorsque l’axe 2 est en mouvement, la charge 3 tend à occuper 

la position perpendiculaire à l'axe du tachymètre. En se 

déformant, Île ressort 4 déplace vers le haut la douille 5 
qui fait tourner le secteur 6 et l'aiguille 7. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 
_ DU TACHYMÈTRE CENTRIFUGE ME 


La rotation de l'arbre de distribution est transmise à l'arbre 
1 du tachymètro et, par l'intermédiaire de la roue dentée 
2, à l'axe 3. Lorsque l'axe 3 est en mouvement, les charges 4 
s’écartent sous l'action de la force centrifuge et serrent 
le ressort 5. En se déplaçant sur l’axe 3 du mécanisme, le 
manchon 6 fait tourner le secteur denté 7 et l'aiguille 8 
qui indique la vitesse de rotation. Le manchon 9 est rigide- 
ment fixé sur l'arbre 3. Le ressort en spirale Z0 a pour but 
de rattraper les jeux dans le mécanisme. 
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10. Mécanismes des machines à piston 


(245-246) 


245 MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
DE LA MACHINE À PISTON 


LEn 
MP 


La roue dentée Z, mobile autour d'un axe fixe B, engrène 
avec une roue dentée 4 tournant autour d’un axe fixe C. 
Les roues 7 et 4 forment des couples de rotation D et Æ 
avec les éléments 6 et 5 qui, à leur tour, constituent un couple 
de rotation À avec la bielle 3. La bielle 3 forme un couple 
de rotation F avec le piston 2 coulissant dans le cylindre a. 
Les longueurs des éléments du mécanisme satisfont aux con- 
ditions r, — 2r, et AD — AE, où r, et r; sont les rayons 
des cercles primitifs des roues J et 4. Lorsque la roue menante 
1 est en mouvement, le point À décrit une courbe de bielle 
complexe g, et le piston 2, qui effectue un mouvement alter- 
natif, fait deux courses de longueur différento au cours d’un 
tour de la roue 1. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 


246 * DE LA MACHINE À PISTON 


Les roues dentées Z et 2, qui sont en prise, tournent autour 
des axes fixes À et C en formant des couples de rotation 
B et D avec les bielles 4 ct 5. Ces dernières constituent, à leur 
tour, des couples de rotation E avec le piston 3 coulissant 
dans le cylindre b. Les longueurs des éléments du mécanisme 
satisfont aux conditions r; — r?, AB — CD et BE — DE, 
où r. et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues 7 ct 2. 
Les angles formés par les directions AB et CD avec l’axe 
y du cylindre b sont égaux et symétriques. Lorsque l’une 
des roues, Z ou 2, tourne, le piston 3 reçoit un mouvement 
alternatif le long de l’axe y. Si dans le mécanisme les masses 
des roucs 7 et 2 et des bielles 4 et 5 sont égales, les pressions 
des forces d'inertie ne s’exercent pas sur les parois du 
cylindre. 
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11. Mécanismes des machines et appareils 
produisant des vibrations (247-248) 


2 MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE  |LEn 
DU CRIBLE AVEC ÉLÉMENTS ÉLASTIQUES | My 


Le cadre 2 qui comporte deux roues dentées identiques 7 
tournant autour des axes À et B est relié au cadre 3 par 
les ressorts 5 et 4. Les masses non équilibrées m sont fixées 
sur les roues dentées Z à des angles œ par rapport à l'axe 
z — x si bien que la force perturbatrice résultante P, égale 
à P — mor cos ®, où o est la vitesse angulaire de rotation 
des roues 7 et 2 et r, la distance entre les axes de rotation 
A et B ct le centre des masses des charges m, soit dirigée 
le long de l’axe x — r. Lorsque les roues dentées 7 tournent, 
les cadres 2 et 3 effectuent des mouvements oscillatoires. 
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MÉCANISME À COULISSEAU ET LEn 
ENGRENAGE 


248 MV 
DE LA TABLE VIBRANTE 


Les roues dentées identiques Z et 2 tournent autour des 
axes B et À du cadre a solidaire de la tige 4 animée d’un 
mouvement de translation dans un guidage b — b. Les 
roues Z et 2 portent les masses égales m fixées à des angles 
égaux par rapport à l'axe y — y. Lorsque les roues 7 et 2 
sont en rotation uniforme le long de l’axe y — y de la tige 4, 
une force P s'exerce telle que P — 2 mow?r cos, où « 
est la vitesse angulaire des roues Z et 2: r, les À stances 
entre les axes de rotation À et B et le centre de masse des 
charges m. Sous l’action de la force P, la table 3 et l’objet 
à essayer 7 placé sur la table se mettent à vibrer. Le dispo- 
sitif à vis 5 permet de régler la tension du ressort 6. 
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12. Mécanismes des griffes, des serres 
et des entretoises (249-250) 


MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE Î|LEn 


249 | DE LA GRIFFE AVEC SECTEURS DENTÉS | cs 


Les roues dentées 7 et 2, rigidement reliées entre elles, tour- 

nent autour d’un axe fixe À et engrènent avec les secteurs 

dentés 4 et 3. Ces derniers tournent autour d’un axe fixe B. 

Lorsque les roues Z et 2 tournent dans le sens indiqué par 

la flèche, les mâchoires a et b des secteurs 3 et 4 saisissent 
l'objet c. 
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MÉCANISME D'OUSTSOV À LEVIERS 
ET ENGRENAGE DESTINÉ AU SERRAGE 
D'UNE BANDE 


æŒ © 


Le piston 7, animé d’un mouvement de translation suivant 
l'axe y — y du cylindre a, forme des couples de rotation 
A et B avec les éléments 2 et 3 qui, à leur tour, constituent 
des couples de rotation C et D avec les éléments 4 et 5. 
Les éléments 4 et 5, mobiles autour des axes fixes £ et F, 
sont munis de secteurs dentés 6 et 7 engrenant avec les 
crémaillères e et f qui coulissent dans des guidages verti- 
caux b — b et d — d. Les crémaillères e et f appartiennent 
à l'élément 8. Les longueurs des éléments du mécanisme 
satisfont aux conditions AC — BD, CE — FD, re — r7, où 
re Ct r7 sont les rayons des cercles primitifs des secteurs 6 
et 7. Les points À et B sont disposés symétriquement par 
rapport à l'axe y — y. Lorsque le piston 7 est animé 
d’un mouvement de translation, l'élément 8 reçoit un 
mouvement de translation suivant l'axe y — y et sorre 
la bande contre un plan immobile. 
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13. Mécanismes des accouplements (251-252) 


MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE | LEn 


251 DE L'ACCOUPLEMENT DE SÉCURITÉ | Ac 


Lorsque la charge est normale, le couple moteur est transmis 
de la roue 7 à la roue 2 montée folle sur l'arbre À et puis il 
est transmis par le levier 5 à la roue 6. Le plongeur 3, sollicité 
par le ressort 4, prend la position montrée sur la figure. 
Lorsque la charge croît, la pression s’exerçant sur les appuis 
sphériques du levier 5 augmente, et le levier 5 fait déplacer 
la roue 2 vers la droite par rapport à l'arbre creux À. Les 
rouleaux a des leviers 7 se déplacent sur la superficie d 
de la roue? et écartent les leviers 7 qui déplacent le plongeur 3 
à gauche, serrant Île ressort 4; le plongeur 3, agissant sur 
le bouton 8, arrête la machine. Si la charge diminue, le méca- 
nisme est ramené à sa position de départ sous l'action du 
| ressort 4. 
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252 | DE L'ACCOUPLEMENT À ACTION DISCONTINUE | Ac 


La douille 3 est mise en mouvement de rotation au moyen 
des roues dontées Z et 2. La rotation de la douille 3 est trans- 
miso à la douille 4 de l’accouplement et aux roues dentées 
5 et 6 au moment où la clavette 7 s'engage dans la rainure 
a de la douille 3. Le coin 8, fixé sur l'axe À du levier 9, 
s'oppose au déplacement de la clavette 7 vers le bas. Lorsque 
la roue dentée Z est en mouvement, le goujon d agit périodi- 
quement sur le levier 9, en l’écartant d'un angle quelconque. 
Chaque fois que le levier 9 s'écarte, le coin 8 recule, et la 
clavette 7 descend dans la rainure a de la douille 3 sous 
l’action du ressort 70 et accouple avec cette dernière la 
douille menée 4, mettant ainsi en mouvement la roue 6. 
Au cours de son mouvement de retour vers la position ini- 
tiale, le levier 9 déplace vers le haut la clavette 7, taillée 
en biseau, au moyen d'un ressort (non figuré). 
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14. Mécanismes de commutation, 
d'enclenchement et de déclenchement (253) 


_ MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
253 DE COMMUTATION 


LEn 
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Le mouvement de la roue dentée motrice Z, mobile autour 
d'un axe fixe À, est transmis à la roue dentée 2 montée 
folle sur l'arbre 3. Ce mouvement est ensuite transmis au 
moyen des roues dentées 4 et 5 tournant autour d'un axe 
fixe B — B à la roue dentée 6 qui est également montée 
folle sur l'arbre 3. Les roucs dentées 2 et 6 mobiles autour 
d'un axe fixe C — C, engrènent alternativement avec la 

artie mobile de l’accouplement 7 et font tourner l'arbre 3 

ans les deux sens. La vis tangente 8, montée sur l’abre 3, 
met en mouvement la roue tangente 9 qui commande le 
mouvement du levier de commutation 70 relié à la roue 
9 par un ressort 77. La roue 9 tournant autour d’un axe fixe E 
comporte deux éléments arqués amovibles a et d. Lorsque 
la roue 9 tourne, les bossages b et b’ du levier Z0 entrent 
en contact avec les éléments a et d, et lelevier reste immobile. 
Dès que le contact entre les bossages b et b’ et les éléments 
a et d prend fin, le ressort 11 tire le levier Z0 et la commuta- 

tion a lieu. 
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15. Mécanismes avec éléments de longueur 
réglable (254) 


MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE Î|LEn 
AVEC ÉLÉMENT MENÉ DE COURSE RÉGLABLE LRg 


La roue dentée Z, mobile autour d’un axe fixe D, engrène 
avec la roue dentée 5 tournant autour d’un axe fixe À. 
La roue 5 constitue un couple de rotation E avec le coulisseau 
3 glissant dans la rainure a de la coulisse 2 mobile autour 
d’un axe fixe B. La coulisse 2 forme un couple de rotation C 
avec la bielle 6 qui, à son tour, constitue un couple de rota- 
tion F avec le coulisseau 4 se mouvant dans un guidage 
fixe d. Lorsque la roue motrice Z est en mouvement uniforme, 
la coulisse 2 reçoit un mouvement non régulier et le coulis- 
seau 4 se déplace d'un mouvement alternatif où la course 
aller et la course retour sont de vitesse moyenne différente. 
La longueur de course du coulisseau 4 peut être variée en 
déplaçant l'axe du couple de rotation € dans la rainure b 

de la coulisse 2, 
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16. Mécanismes d’autres dispositifs spéciaux 


(255-288) 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
DU PÊÉTRIN MÉCANIQUE 


255 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec une roue dentée 2 tournant autour d'un axe fixe B. 
Les roues Z et 2 forment des couples de rotation F et G avec 
les éléments 6 et 7 qui constituent, à leur tour, un couple de 
rotation £. Les points C et D des bras 3 et 4 rendus solidaires 
des éléments 6 et 7 décrivent des courbes de bielle complexes 
g et t. Les longueurs des éléments du mécanisme satisfont 
aux conditions r1 = r?>, FE = GE, où r1 et r, sont Îles 
cercles primitifs des roues 7 et 2. Dans la position de départ 
du mécanisme, les segments 4F ct BG coïncident avec la 
ligne AB et sont dirigés en sens inverses. Le bras 4 peut 
être fixé dans différentes positions par rapport à l'élément 7. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE ET |LEn 
ENGRENAGE D'UN DISPOSITIF Se 
POUR USINAGE DES PIÈCES OVALES P 


256 


Le plateau 7, mobile autour d’un axe fixe À, forme un couple 
de rotation B avec le satellite 2 qui engrène avec une roue 
dentée fixe 7. La manivelle 4, solidaire du satellite 2, forme 
un couple de rotation C avec le coulisseau 5 glissant dans 
la coulisse a de la plaque 6. Cette dernière glisse dans le 
guidage b du plateau 1. Les axes de la coulisse a et du guidage 
b sont perpendiculaires entre eux. Les roues 2 et 3 ont les 
dimensions égales. Lorsque le plateau 7 tourne, les points 
de la plaque 6 décrivent des courbes de forme ovale. Si 
l’on fixe la pièce à usiner sur la plaque 6, l'outil 7 coupera 
la pièce par son point D lui imprimant une forme ovale d. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE  |LEn 
257 | POUR IMPRIMER LA' FORME CONIQUE 
AUX EXTRÉMITÉS DU CIGARE 
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Lorsque la roue dentée Z tourne autour d’un axe fixe 4, 
les leviers 2 et 3 reçoivent la rotation dans les sens indiqués 
par les flèches à l’aide des roues dentées 4, 5, 6 et 7, 8, 9. 
Les leviers 2 et 3, reliés aux disques 10 et 11 par des arti- 
culations sphériques, sont maintenus en position neutre par 
les ressorts 22. Lorsque les disques Z0 et 11 tournent, lesleviers 
2 et 3 compriment les extrémités du cigare 13 selon les géné- 
ratrices des cônes. La roue 14, qui porte les paliers des 
roues dentées 4, 5, 6, 7, 8 et 9 et qui tourne autour d’un 
axe À, permet d'imprimer aux extrémités du cigare la forme 
conique. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 
258 POUR ENROULEMENT DU RUBAN SUR LÉ 
LA BOBINE D'UNE MACHINE À ÉCRIRE P 
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Le ruban Z d'une machine à écrire est déplacé par les rouleaux 
2 et 3 vers la bobine mobile 4. Le mouvement du rouleau 3 
est transmis à la chaîne 5 au moyen des roues dentées 6, 
7, 8 et 9. Le doigt a de la chaîne 5 est mis en position selon 
la quantité du ruban à enrouler et après le déplacement 
correspondant de la chaîne 5 il bute contre le levier coudé 
10 ct le fait tourner. Le levier 71, sollicité par le ressort 12, 
tourne dans le sens des aiguilles d’une montre. Le manchon 
13 est dégagé du disque mobile 75 sous l'action du ressort 74, 
et la bobine 4 s'arrête. L'enroulement du ruban 7 prend 
également fin, car le levier de frein 726 arrête le rouleau 3. 
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259 MÉCANISME PLANÉTAIRE À COULISSE LEn 
ET ENGRENAGE DE LA SCIE DSp 


ww. : $ 
7 
AAAAARARAAARAA 


VIN NNNYNNNNNNS 
a 


1 


Le porte-satellites 7, mobile autour d'un axe fixe À, forme 
un couple de rotation D avec le satellite 9 qui engrène avec 
une roue dentée fixe 2. Le satellite 9 constitue un couple 
de rotation B avec la coulisse 3. La coulisse 3 forme un couple 
de rotation C avec la scie 4 et un couple de translation E 
avec le coulisseau 8 glissant dans la rainure a de la coulisse 3. 
Le coulisseau 8 tourne autour de l'axe E de l'élément 5 
qui constitue un couple de rotation F avec l'élément 6. 
Ce dernier forme un couple de rotation G avec l’élément 7. 
L'élément 7 glisse par son extrémité Æ dans la rainure 
b de la scie 4. Le rayon r, du cercle primitif de la roue 2 
est deux fois plus grand que le rayon r, du cercle primitif 
do la roue 9. Par suite le point B, situé sur le cercle primitif 
de la roue 9, se déplace suivant la droite zx — x passant 
par le point À. Lorsque le porte-satellites Z est en mouve- 
ment, la scie 4 reçoit un mouvement alternatif parallèle 
à l'axe z — x. La scie avance le long de l'axe y — y lorsqu'on 
tourne l'élément 5 autour de l’axe 4 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
is DE LA NAVETTE DSp 


La rotation de la roue dentée conique 5 est transmise aux 
roues dentées coniques 3 et 4 tournant à des vitesses angu- 
laires égales en sens opposés. Le centre de la navette 2, 
qui tourne autour de la tige 7 et est reliée aux roues 3 et 4 
par des articulations sphériques a, se déplace d'un mouve- 
ment alternatif en même temps que la tige Z. La tige 1 
dont le mouvement alternatif peut se transformer en mouve- 
ment de rotation joue le rôle de l'élément menant. Les 
volants 6 et 7 servent à franchir les points extrêmes. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
261 | SERVANT AU CONTRÔLE DU COUVERCLE 
DE LA BOÎTE DE VITESSES D'UN TRACTEUR DSp 
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Lorsqu'on fait tourner la roue dentée Z par la poignée a, 
les barres 4 et 5, reliées entre elles par les roues dentées 
2 et 3, tournent également. Les barres 4 ct 5 portent à leurs 
extrémités les disques b cet d dans les rainures desquels 
sont disposés les leviers 6 ct 7. Lorsque la dimension du 
trou à mesurer s’écarte de la dimension requise, les leviers 
6 et 7 agissent sur les tiges des indicateurs 70 et 71 par les 
goujons 8 et 9 qui passent à travers les barres. Les ressorts 
12, 13, 14 et 15 servent à serrer en permanence les leviers 
7 et G contre les surfaces contrôlées. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
DU MICROSCOPE 


DSp 


La rotation de la roue dentée Z est transmise par les roucs 
dentées 2, 3, 4, 5 et 6 au secteur denté 7 qui a pour appui 
le point À. La rotation du secteur est transformée en mouve- 
ment de translation de l'élément 8. Le ressort 9 sert à rattra- 
per les jeux possibles dans le mécanisme. Pour empêcher la 
descente spontanée de l'élément 8 sous l’action du ressort 
9, on a prévu sur la roue dentée 6 une rondelle de friction 
(non représentée sur la figure) qui, par frottement, équilibre 
la force exercée par É ressu 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 


283 | DU COMPTEUR DE MÉTRAGE DU PAPIER | DSp 
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Le papier a est déplacé à l’aide du rouleau 4 et de la rouc 
dentée 7 solidaire de ce rouleau. La roue dentée Z commande 
la rotation de l'arbre b par l'intermédiaire de la roue dentée 
2. Le manchon 3 étant embrayé, le mouvement est transmis 
à l’arbre et à la vis tangente 4 calée sur cet arbre. La vis 
tangente 4 entraîne l'aiguille e du cadran 8 au moyen de trois 
ignons 5, 6 et 7. Au moment où la bande de papier se rompt, 
e levier 9 descend et déplace le manchon d'accouplement 
mobile Z1 au moyen du ressort 70. arrêtant ainsi la machine. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
264 DESTINÉ À RÉGLER LE NIVEAU DU : 
MÉTAL DANS LE BAIN DE LA LINOTYPE Sp 


Lorsque le métal se trouve à un niveau normal le flotteur 1 
flotte dans le bain et le bras gauche de l'élément 2 agit, 
sous l’action du poids a, sur l'élément 3 portant un sabot 
de frein qui est serré contre la poulie 4, effectuant ainsi 
son freinage. La poulie est reliée par un système de pignons 
et lo rochet 6 à la roue à rochet 5 sur laquelle est suspendu 
par une chaîne le lingot b. Lorsque le métal se trouve à un 
niveau normal, le poids du lingot qui tend à faire tourner la 
roue à rochet est équilibré par la force de frottement sur la 
pole de frein. Lorsque le niveau baisse dans le bain, le 
lotteur 1 baisse, lui aussi, et entraîne le poids a de l'élé- 
ment 2. Lo sabot de frein lâche la poulie 4, et le lingot s’en- 
fonce dans le bain et fond, compensant de la sorte la diminu- 
tion du métal dans le bain. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE | LEn 


285 | DU CYLINDRE D'IMPRESSION OSCILLANT | psp 


La manivelle 7, mobile autour d'un axe fixe À, forme un 
couple de rotation B avec la bielle 2 qui constitue, à son 
tour, un couple de rotation C avec le marbre 3 coulissant 
dans un guidage b. Le marbre 3 comporte une crémaillère 
a qui est en prise avec la roue dentée 4 tournant sur un axe 
fixe D. La roue 4 engrène avec le chariot 5 portant le cylindre 
d'impression 6. Lorsque la manivelle motrice 7 tourne, 
le chariot 5 reçoit un mouvement alternatif. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE |LEn 
266 DU PLONGEUR DE LA MACHINE : 
À COUDRE Sp 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe B, engrène avec 
la rouc dentée 5 tournant autour d’un axe fixe C. La roue 
1 forme un couple de rotation A avec l'élément 3 coulissant 
dans Île guidage 4 qui constitue un couple de rotation avec 
la roue 5. L'élément 3 forme un couple de rotation D avec 
l'élément 6. L'élément 6 constitue un couple de rotation 
E avec l’élément 7 tournant autour d'un axe fixe L. L'élé- 
ment & constitue des couples de rotation F ct G avec l'élément 
7 et l'élément 9 tournant autour d'un axe fixe 77. L'élément 
10 forme des couples de rotation X et N avec l'élément 9 
ot le plongeur 2 coulissant dans un guidage a. Lorsque la 
roue Z tourne, le plongeur 2 reçoit un mouvement alternatif. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
267 DE LA MACHINE À ÉCRIRE 


La roue porte-caractères Z est mise en mouvement à l’aide 
des roues dentées 2 et 3. Lorsque la lettre requise s'arrête 
en face de l'arbre 4, la roue 7 s'avance et entre en contact 
avec l'arbre, imprimant de la sorte le caractère. Lorsque 
l'élément 5 tourne dans le sens inverse des aiguilles d'une 
montre, il agit sur le rouleau 6 de l'élément 7 articulé sur le 
chariot 8 et le fait tourner; son doigt a s'engage entre les 
dents de la roue 9. L'axe À tourne autour d’un axe fixe K, 
et la roue Z s'approche de l'arbre 4. L'élément 70, qui porte 
l'axe À, est soulevé par la tige ZZ, et le cliquet 22 le main- 
tient dans cette position. Lorsque la tige 13 agit sur la saillie 
b du cliquet 72, ce dernier tourne et libère l'ergot ce. L'élé- 
ment 70 s'abaisse et la roue 1 revient à sa position normale 
sous l'action de la pesanteur. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 


268 | POUR AVANCER DES FEUILLES DE PAPIER 


La rotation de la roue dentée 7 est transmise, au moyen d'une 
roue dentée intermédiaire 2, à la roue dentée 3 montce 
sur le même arbre que la roue à fuseaux 4. En tournant, la 
roue 4 frappe par ces fuseaux b les feuilles de papier et les 
avance dans le sens indiqué par la flèche jusqu’à ce qu'elles 
se heurtent à l'élément d'arrêt 5. La roue ne doit déplacer 
qu'une seule feuille de papier. On mettra à cet effet les 
feuilles de papier en pile en observant un certain décalage, 
toute la pile de feuilles de papier, sauf la première feuille, 
étant maintenue par un sabot de freinage a. Sous la pression 
de la feuille de papier, l'élément 5 tourne autour d’un axe 
A et engrène par son extrémité supérieure avec la dent 
de la roue à rochet 6. En agissant sur l'élément 5, la roue 
à rochet 6 fait tourner l’élément 7 autour d’un axe fixe B, 
libérant ainsi l'élément 8 qui remonte sous l’action du res- 
sort 9. Le levier 70, avec la chape 11, tourne et fait monter 
la roue à fuseaux 4. L’excentrique (non représenté sur la 
figure), monté sur le même arbre que le rochet 6, agit sur 
le rouleau c de l'élément 8 et fait descendre ce dernier, dépla- 
çant de la sorte la roue à fuseaux 4 vers le bas. L'élément 7 
est serré contre le bâti par le ressort 72. 
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269 | POUR USINER LA RAINURE D'UNE CAME | Dsp 


La manivelle Z, mobile autour d'un axe fixe 4, forme un 
couple de rotation E avec le coulisseau 8 glissant dans la rai- 
nurc a de la coulisse 7 qui glisse, à son tour, dans un guidage 
fixe b — b. La roue dentée 4, reliée rigidement à la mani- 
velle 7, engrène avec la roue dentée 5 tournant autour d'un 
axe fixe B. La roue 5 engrène avec la roue dentée 6, mobile 
autour d'un axe fixe C, qui est solidaire du disque 2, dans 
lequel on doit exécuter une rainure de came. L'usinage est 
réalisé à l’aide de la fraise 3 mobile autour de l’axe D de la 
coulisse 7. Dans le mécanisme considéré, on exécute la rai- 
nure de la came tracée d’après la loi sinusoïdale. Les rayons 
des cercles primitifs des roues 4, 5 et 6 sont égaux entre eux. 


298 


MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE | LEn 
DU PÉTRIN MÉCANIQUE Dsp 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec la roue dentée 3 qui tourne autour d’un axe fixe B. 
La roue 1 forme un couple de rotation E avec le coulisseau à 

ui glisse dans la rainure a de la coulisse 4 mobile autour 

‘un axe fixe D. La roue 3 constitue un couple ‘de rotation 
C avec l'élément 6. L'élément 2 forme des couples de rota- 
tion X et F avec les éléments 4 et 6. Lorsque la roue motrice 
1 tourne, l'élément 2, qui est le bras du pétrin mécanique, 
reçoit un mouvement combiné, tandis que le point Q@ de 

l'élément 2 décrit une courbe de biclle complexe g. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
271 DU PÉTRIN MÉCANIQUE 


La roue dentée 7 tourne autour d'un axe fixe E et cngrène 
avec les roues dentées 4 et 3 qui tournent autour des axes 
fixes À ct D. Les roues 4 et 3 forment des couples de rota- 
tion B et C avec l'élément 2 comportant le bras b servant 
à pétrir la pâte. Les dimensions des éléments du mécanisme 
satisfont aux conditions r4 = r;, AB — DC et AD = BC, 
où ra et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues 
3 ct 4. De cette façon, la figure À BCD est un parallélogramme 
et, par conséquent, lorsque la roue Z tourne, tout point 
K du bras b décrit le cercle qg de rayon égal à r — AB. 
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D'UN DISPOSITIF À RECTIFIER DSp 


La roue dentée 1, mobile autour d’un axe fixe B, engrène 
avec la roue dentée 2 qui tourne autour d'un axe fixe C. 
L'excentrique 4, solidaire de la roue 7, constitue un couple 
de rotation qui se présente sous la forme d’une douille 
a comportant l'élément 6. L'excentrique 5, solidaire de la 
roue 2, constitue un couple de rotation qui se présente sous 
la forme d’une douille b comportant l'élément 3. Les élé- 
ments 3 et 6 constituent un couple de rotation D. Si les 
nombres de dents des roues / et 2 diffèrent peu centre 
eux, le cycle complet de mouvement du mécanisme sera égal 
au nombre de tours qui est le plus petit multiple du nombre 
de dents des roues. Le point À de l'élément 3 décrit alors 
une courbe de bielle complexe à l'aquelle on peut avoir 
recours pour l'installation et la mise en fonctionnement de 
la rectifieuse. 
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273 MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE Î|LEn 
DES CYLINDRES DSp 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec la roue dentée 2 qui tourne autour d’un axe fixe B. 
La roue 2 engrène avec la roue dentée 3 tournant autour 
d'un axe fixe C. La manivelle 6, solidaire de la roue 8, 
forme un couple de rotation D avec la biclle 8. La bielle 8 
forme un couple de rotation ÆE avec le levier oscillant 7, 
en forme de V, qui tourne autour d'un axe fixe À. La roue 
1 est rendue solidaire d'une grande roue de cylindrage, dont 
le diamètre est égal au diamètre de la roue Z. Deux rouleaux 
de cylindrage 4 et 5, qui tournent autour des axes Æ et PF, 
sont montés sur les rayons a et b du levier oscillant 7. Lorsque 
la roue motrice Z est en mouvement, le levier 7 effectue une 
osillation complète pour un tour de la roue 8. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
DU STÉRÉOSCOPE DSp 


Les éléments Z et 3, mobiles autour des axes fixes 4 et B, 
possèdent des secteurs dentés identiques a qui sont en prise. 
L'élément 7 forme un couple de rotation C avec l'élément 4, 
et l’élément 3 constitue un couple de rotation D avec l'élé- 
ment 5. Les éléments 4 et 5, qui forment des couples de rota- 
tion E et F avec l'élément 2, comportent des secteurs dentés 
identiques b qui sont en prise. Les longueurs des éléments 
du mécanisme satisfont aux conditions AC—BD et CE—DF. 
Lorsque l'élément 7 est en mouvement, l'élément 2 se déplace 
d’un mouvement de translation suivant l'axe y — y. 
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L DE LA MACHINE À LAVER DSp 


L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe 4, forme un couple 
de rotation B avec l'élément 5 comportant la crémaillère 
a qui est en prise avec la roue dentée 2 tournant autour 
d'un axe fixe C. L'élément 5 cest suspendu au corps de la 
machine par le ressort 6. Lorsque l’élément moteur 7 est 
en rotation, la roue 2 effectue un mouvement de bascule, tant 
ue la came 3, mobile autour d’un axe fixe Æ, se trouve 
ans la position montrée sur la figure. Lorsqu'on tourne 
la poignée 4 autour d’un axe fixe Æ dans le sens opposé 
à celui indiqué par la flèche, la bielle 7, qui forme des couples 
de rotation Àf ot N avec la poignée 4 et la came 3, fait tourner 
la came 3 autour d’un axe fixe E, la crémaillère a désengrène 
de la roue 2 et cette dernière s'arrête. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 


276 D'UN ESSUIE-GLACE D'AUTOMOBILE 


L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe 4, forme un couple 
de rotation B avec l’élément 3 qui comporte la crémaillère a 
engrenant avec la rouc dentée 4 tournant autour d’un axe 
fixe C. Le balai 2 est rendu solidaire de la roue 4. La conti- 
nuité d'engrènement de la crémaillère a avec la rouc 4 est 
assurée par le galet 5 qui tourne autour d'un axe fixe D. 
Lorsque l'élément Z est en mouvement, le balai 2 reçoit 
un mouvement de balancement 
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277 MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE ET ENGRENAGE | LEn 
DE LA MORTAISEUSE DSp 


La manivelle 7, mobile autour d'un axe fixe À, forme un 
couple de rotation B avec l'élément 3 qui comporte la cré- 
maillère a engrenant avec la roue dentée 4 tournant autour 
d'un axe fixe C. La roue 5, solidaire de la roue 4, engrène 
avec Ja crémaillère b de l'élément 2 qui se meut dans un gui- 
dage fixe d — d. L'élément 6, qui tourne autour d'un axe €, 
constitue un couple de translation avec l'élément 3 et assure 
la continuité d'engrènement de la crémaillère a avec la 
roue 4. Lorsque la manivelle Z est en mouvement, l'élément 2 
reçoit un mouvement alternatif. 
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MÉCANISME À COULISSE ET ENGRENAGE | LEn 
DE LA RABOTEUSE DSp 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe B, engrène 
avec la roue dentée 70 qui tourne autour d’un axe fixe À. 
La roue 70 forme un couple de rotation € avec le coulisseau 
5 qui se meut dans la rainure a de la coulisse 6 tournant 
autour d’un axe fixe ©. La coulisse 6 constitue un couple 
de rotation D avec l'élément 7 qui forme, à son tour, un couple 
de rotation Æ avec la roue dentée 4. La roue 4 engrène avec 
la crémaillère fixe 9 et avec la crémaillère 3 rendue solidaire 
de la table 2. La fixation de la position de la crémaillère 
3 par rapport à la table 2 est assurée par la vis17. Lorsque 
la roue motrice Z est en mouvement, la table 2 reçoit un 
mouvement alternatif, ses courses aller et retour étant 
de durée différente. La table 2 se déplace dans ce cas à 
une vitesse deux fois supérieure à la vitesse du point £. 
Pour varier la marche de la table 2, la roue Z0 est munie 
d'une coulisse 8, dans laquelle on peut déplacer et fixer 
l'axe C comportant le coulisseau 5. 
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279 | MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE  |LEn 
DES CISEAUX DSp 


Le mécanisme des ciseaux est composé de deux leviers 7 et 2 
réunis par la tige 3 qui forme avec ceux-ci des couples de 
rotation C et B. Par l’une de ses extrémités le levier 2 bute 
contre le support 4 du couteau supérieur 8, et par l’autre 
il constitue un couple de rotation D avec la crémaillère 70 
qui engrène avec Ja roue dentée 9 mobile autour d'un axe 
fixe 4. Le levier 1 sert de support au couteau inférieur 7. 
L'autre extrémité du levier Z tourne librement autour de 
l'axe À. Lorsque la roue 9 est en rotation, le couteau supé- 
ricur 8 descend sous le poids de deux leviers 7 et 2 et du sup- 

ort 4. Dès que le couteau supérieur & s'approche de la pièce 
a couper 6, son mouvement se trouve bloqué par l'écrou 5. 
Lorsque la roue 9 continue à tourner, le levier 2 fait mon- 
ter le support du couteau inférieur 7 sous l’action de la 

tige 3, effectuant ainsi la coupe. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE LEn 
D'UN DISPOSITIF SERVANT À 
MESURER LA DÉVELOPPANTE 


280 DSp 


La roue contrôlée 7 ct le segment 2 sont montés sur le même 
axe fixe B. Le galet a et la touche b du chariot 3 se trouvent 
sur la droite N — N parallèle au sens de déplacement du 
chariot 3. La distanco entre le galet a et l'axe À est égale 
au rayon du cercle de base de la roue contrôlée 7. Lorsque 
la rouc Z tourne, le mouvement du segment 2 est transmis 


par la bande 4 au levier 5 qui pivote do telle façon quo © = 


— rs Cette condition étant remplie, les points de la tangente 


X — N décriront une développante de rayon r. Si le profil 
de la dent n'a pas de défauts, la touche b reste immobile 
par rapport au chariot en mouvement 3. Si le profil de la 
dent s'écarte de la développaute régulière, la touche b 
transmet ces écartements à l'indicateur c. 
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su MÉCANISME À LEVIERS ET DENTS LEn 
; DE LA SCIE DSp 


Le levier Z et la roue dentée 2, qui est solidaire de ce levier, 
tournent autour d'un axe fixe 4. La roue 2 engrènc avec 
la crémaillère 3 du coulisseau 9 qui se meut dans un guidage 
fixe a. Le disque tranchant 4, mobile autour d'un axe 2. 
est entrainé à l’aide d'une transmission souple constituée 
ar les bielles 7 et 8 et l’élément souple 6. Lorsqu'on tourne 
e levier Z dans le sens inverse des aiguilles d'une montre, 
le coulisseau 9 se déplace vers la gauche et approche le dis- 
que 4 de l'objet à traiter 5. Si on tourne le levier / dans le 
sens opposé, le disque s'éloigne de l'objet, 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE | LEn 
POUR RAYAGE DE CANON 


Lorsque le chariot 1 se déplace dans le guidage 2, la crémail- 
lère 3 met en mouvement la roue 4, solidaire de la came 5. 
La tige 7 portant Île rouleau 6 qui subit l’action du ressort &, 
pivote autour d'un axe fixe À. La glissière 9, qui se déplace 
sur la tige 7, est articulée sur la glissière transversale 70. 
La glissière 70 se déplace dans la rainure du chariot 7, et 
la crémaillère ZZ, reliée à la glissière Z0, met en mouvement 
les roues dentées 22, 13, 14 qui impriment le mouvement à la 
fraise 15. Le déplacement de la fraise est assuré par le mouve- 
ment du chariot Z. De cette façon, la fraise 25 reçoit un 
mouvement hélicoïdal nécessaire pour le rayage d'un canon. 
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” MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
3 | ET ENGRENAGE DE L'ARRACHEUSE DE LIN | DS 


La manivelle 7, solidaire de la rouc dentée 20, tourne autour 
d'un axe fixe À ct cengrène avec la roue dentée 2. Cette 
dernière tourne autour de l'axe Æ de la bielle Z/. La roue 2 
engrène avec la roue 7, mobile autour d’un axe C. La roue 
dentée 4, solidaire de la roue dentée 3, engrène avec la rouc 
5 qui tourne autour d’un axe fixe D. La bielle 21 forme 
des couples de rotation B et C avec la manivelle Z et le levier 
oscillant 72 tournant autour de l'axe fixe D. Lorsque la 
manivelle Z est en mouvement uniforme, la roue ÿ fait 
deux rotations dans les deux sens pour un cycle complet de 
mouvement du mécanisme. Les rouleaux cannelés 7 cet 9 
seront donc mis en mouvement de rotation alternatif au 
moyen des rous dentées 6 ct 8, agissant ainsi sur le matériau 
à traiter 723. 
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MÉCANISME À COULISSE ET * 
284 | POUR USINAGE D'UNEJRAINT 
DU TYPE SINUSC' 


Le mécanisme est destiné à exécuter une rainure de came 
dont le profil est tracé suivant une loi sinusoïdale. La rouc 
dentée motrice Z tourne autour de l’axe À de l'élément 4. 
L'élément 5 forme un couple de rotation B avec le coulis- 
seau 2 glissant dans un guidage fixe a, et un couple de rota- 
tion avec l'élément 4 qui coulisse dans un guidage fixe 
b — b. La fraise 6 est mobile autour d’un axe fixe C. La 
rouc 7 engrène avec la roue 3, solidaire de la pièce à usiner 7. 
La rouc 3 tourne autour de l'axe D de l'élément 4. Lorsque 
la rouc motrice Z est en mouvement, la pièce à usiner 7 se 
déplace suivant l'axe y — y d'une grandeur y égale à 


Yy = ÿo + rsin 


et pivote à un angle # égal à 


où yo est la coordonnée initiale qui définit la position de 
l'élément 4; r. la distance AB; q;, l'angle formé par AB 
avec l'axe 7 -— 7; z, et z,, les nombres de dents des roues 
1 et 3. La fraise 6 exécute la rainure e dans la pièce 7. On 
varie le déplacement y, en modifiant la longucur 4B, autre- 
ment dit en fixant l'axe B dans différentes positions de la 
rainure d. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
ET ENGRENAGE D'UN BATTANT DSp 


285 


La roue dentée Z, mobile autour d'un axe fixe A, engrène 
avec la roue 5 qui tourne autour d'un axe B. La rouc 5 
engrène avec la roue 2 qui tourne autour d'un axe fixe D 
disposé de façon excentrique. L'élément 6, tournant autour 
de l'axe À, forme un couple de rotation B avec l'élément 7 
qui constitue, à son tour, un couple de rotation € avec la 
roue 2. L'élément 4 forme des couples de rotation À et £ 
avec la roue 2 et le battant 3 qui tourne autour d'un axe 
fixe F. Lorsque la roue 7 est en mouvement uniforme, la 
roue 2 reçoit un mouvement non uniforme, assurant ainsi 
le mouvement oscillatoire du hattant 3. 
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| MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE | LEn 
286 | POUR TRAITEMENT DES FIBRES DE LIN DSp 


La roue dentéc 7, fixée de façon excentrique et qui tourne 
autour d'un axe fixe 4, engrène avec la roue dentée 5. 
La roue 5 et la roue 7, solidaire de la première, tournent 
autour d'un axe B. L'élément 6 forme des couples de rotation 
C et B avec la roue Z ct l'élément 8 qui tourne autour d'un 
axe fixe D. La roue 7 engrène avec la roue 9 qui tourne autour 
de l'axe D. Au moyen de roues dentées 70, la roue 9 entraîne 
les rouleaux 2 qui sont solidaires de la roue 9. Lorsque la 
roue Z est en mouvement uniforme, les rouleaux 2, animés 
d'un mouvement alternatif intermittent, déplacent la 
matière fibreuse 4 entre les rouleaux 2 et les rouleaux de 
pression 3. 


MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
287 ET ENGRENAGE POUR USINAGE DES 
PIÈCES DE PROFIL COMPLEXE 


DSp 


L'excentrique 6, mobile autour d'un axe fixe A, forme un 
couple de rotation avec la bielle Z0 qui constitue, à son 
tour, un couple de rotation B avec le levier oscillant tour- 
nant autour d'un axe fixe C. La roue dentée Z, solidaire de 
l’excentrique 6, transmet le mouvement à la roue 4 à l'aide 
d'un engrenage constitué de la roue 7 et des roues 8 et 9 
reliées rigidement entre elles. La roue 4 tourne autour de 
l'axe D du levier oscillant 2. La pièce à usiner 3 de profil 
complexe est rendue solidaire de la roue 4 et cffectue avec 
cette dernière le mouvement combiné autour des axes C 
et D. L'usinage de la pièce est réalisé au moyen d'un outil 
de coupe où d’une fraise 5 reliée au support. La forme de la 
pièce à exécuter dépend des dimensions des éléments du 
mécanisme et du rapport de transmission de l’engrenage. 
La forme de la pièce montrée sur la fivure est conventionnelle. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À LEVIERS LEn 
288 ET ENGRENAGE SERVANT À COUPER se 
UNE BANDE DE PAPIER P 


La rouc dentée 7, disposée de façon excentrique, tourne au- 
tour d'un axe fixe B et engrène avec la roue dentée 8 tour- 
nant autour d'un axe C. La roue 8 engrène avec la roue 5, 
mobile autour d’un axe fixe E. Les éléments 7 et 11 forment 
des couples de rotation avec les roues 5, 8 et Z. L'élément 7 
tourne autour de l'axe E. Le porte-satellites 9, solidaire 
de la roue 5, comporte deux satellites 70 identiques accou- 
plés l’un après l'autre. La roue fixe 22 est placée sur le même 
axe que la roue 5 qui lui est égale. Lorsque le porte-satellites 
9 est en rotation, les satellites Z0 roulent sur la roue 72. 
Le point À de l'élément 2, solidaire du satellite supérieur 70, 
décrit une trajectoire complexe a qui possède neuf points 
doubles. Lorsque la roue 7 est en mouvement uniforme, la 
roue 5 comportant le porte-satellites 9 tourne d'une façon 
non uniforme. Le point À de l'élément 2, solidaire du satel- 
lite supérieur 10, qui suit la trajectoire a, déplace périodi- 
quement par à-coups la bande de papier 4 vers le couteau 3. 
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Mécanismes 
à fuseaux et engrenage 


FE 


1. Mécanismes à trois éléments d'usage général Tr 
(289-303). 2. Mécanismes à éléments multiples d'usa- 
we général M (304-307). 3. Mécanismes avec arrêts 
Ar (308-334). 4. Mécanismes des croix de Malle CM 
(335-364). 5. Mécanismes de triage, d'avance et d'ali- 
mentation TA (365-366). 6. Mécanismes d'autres 
dispositifs spéciaux DSp (367-371). 


{. Mécanismes à trois éléments 
d'usage général (289-303) 


MÉCANISME DE REULEAUX À FUSEAUX Î|FE 
289 ET ENGRENAGE 
AVEC DENTURE EXTÉRIEURE 


Tr 


La rouc 7, mobile autour d'un axe fixe À, possède des fu- 
seaux a qui cngrènent avec les dents lentiformes b de la 
roue 2 tournant autour d'un axe fixe B. Les profils des 
dents b sont tracés suivant les courbes équidistantes de la 
partie d’une épicycloïde allongée. Lorsque la roue motrice 1 
est en mouvement uniforme, la roue menée 2 reçoit un mou- 
vement également uniforme. Le rapport de transmission i,: 
du mécanisme est tel que 


à Oo Z! 3 À 
où &, et w, sont les vitesses angulaires des roues Z et 2; 


z1, le nombre de fuseaux a; z,, le nombre de dents b. Les 
roues Z et 2 tournent en sens opposés. 
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MÉCANISME DE REULEAUX À FUSEAUX FE 
290 ET ENGRENAGE . 
AVEC DENTURE INTÉRIEURE Ù 


La roue 7, mobile autour d'un axe fixe À, possède des fu- 
sceaux qui engrènent avec les dents lentiformes b de la roue 2 
tournant autour d’un axe fixe B. Les profils des dents b 
sont tracés suivant les courbes équidistantes de la partie 
d'une hypocycloïde allongée. Lorsque la roue motrice 17 
est en mouvement uniforme, la roue menée 2 reçoit un mou- 
vement également uniforme. Le rapport de transmission 
2 du mécanisme est tel que 


où 1 et w, sont les vitesses angulaires des roues 7 ct 2; 
1, le nombre de fuseaux a; z,, le nombre de dents b. Les 
roues Z ct 2 tournent dans le même sens. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE FE 
AVEC CRÉMAILLÈRE À FUSEAUX Tr 


La roue dentée Z, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec la crémaillère 2 comportant les fuseaux d. L'axe 
A de la roue 7 coulisse dans la rainure fixe a. Lorsque la 
roue Z est animée d’un mouvement uniforme continu effec- 
tué dans le même sens, la crémaillère 2 reçoit un mouvement 
alternatif uniforme dans un guidage fixe b. Les arcs profilés 
c permettent de modifier le sens du mouvement de la cré- 
maillère 2. Lorsque la roue Z passe de sa position supérieure 
à sa position inférieure ot vice versa, la crémaillère 2 reçoit 
un mouvement non uniforme. Les profils des dents e de la 
roue Z sont tracés suivant les courbes équidistantes de la 
développante d'un cercle. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET ENGRENAGE 
AVEC CRÉMAILLÈRE À FUSEAUX 


FE 


292 
Tr 


2 Le (2 - à 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe À, engrène avec 
la crémaillère 2 comportant les fuseaux d. L'axe À de la 
roue Z coulisse dans la rainure & de la crémaillère 2 qui 
ossède des parties rectilignes et curvilignes. La roue 1 
orme un couple de rotation À avec le levier 3 qui pivote 
autour d'un axe fixe B. Lorsque la roue Z est animée d'un 
mouvement uniforme continu effectué dans le même sens, 
la crémaillère 2 se déplace d'un mouvement alternatif 
uniforme dans un guidage fixe b. Les parties curvilignes 
de la rainure a permettent de modifier le sens du mouvement 
de la crémaillère 2. Lorsque la roue Z passe de sa position 
supérieure à sa position inférieure et vice versa, la crémail- 
lère 2 reçoit un mouvement non uniforme. Les profils des 
dents e de la rouc 7 sont tracés suivant les courbes équidis- 
tantes de la développante d'un cercle. La charge D fait 
équilibre au poids de la roue 1. 
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| MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE | FE 
293 AVEC CRÉMAILLÈRE PROFILÉE Tr 


La roue Z comportant les fuseaux a, mobile autour d'un 
axe fixe À, ongrène alternativement avec les parties supé- 
rieure ct inférieure de la crémaillère profilée 2 munie de 
dents b ct possédant des parties curvilignes et rectilignes. 
La crémaillère 2 glisse sur les rouleaux de guidage 3. Lorsque 
la rouc motrice Z est animée d'un mouvement uniformo 
continu effectué dans le même sens, la crémaillère menée 2 
reçoit un mouvement alternatif à une vitesse constante au 
moment où les fuseaux a se trouvent en prise avec les dents b 
et un mouvement non uniforme effectué suivant une loi 
sinusoïdale au moment où les fuseaux a se trouvent en 
prise avec les dents allongées c. 
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MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE | FE 
AVEC COULISSE Tr 


L'élément 7, mobile autour d’un axe fixe À, possède trois 
fuseaux a disposés de façon symétrique. Les distances du 
point À aux axes des fuseaux a sont égales et forment entre 
elles des angles de 120°. Les fuseaux a coulissent dans les 
rainures radiales rectilignes b de la coulisse 2 qui tourne 
autour d'un axe fixe B. Les axes des rainures forment des 
angles de 60° entre eux. Lorsque l'élément 7 est animé d'un 
mouvement uniforme continu, la coulisse 2 reçoit un mouve- 
ment en uniforme. Le rapport de transmission à}: 
cest égal à i,g — 2. Les éléments Z et 2 tournent dans le 
même sens. 


_ MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE ET FUSEAUX | FE 
295 | AVEC ARRÊTS DE LA CRÉMAILLÈRE  |"— 


La roue 7 comportant les fuseaux a, mobile autour d'un 
axe fixe À, engrène avec les dents d de la crémaillère 2 
animée d’un mouvement de translation dans un guidage 
fixe b. Les profils des dents 4 de la crémaillère 2 sont tracés 
suivant les courbes équidistantes de la cycloïde d’un cercle. 
La roue Z possède l'arc de blocage c, et la crémaillère 2, 
les arcs de Dlocase e. Lorsque la roue motrice Z est animée 
d'un mouvement uniforme, la crémaillère menée 2 reçoit 
un mouvement également uniforme. Aux moments d'arrêt 
de la crémaillère l'arc c glisse sur les arcs correspondants e, 
empêchant ainsi le déplacement spontané de la crémaillère. 
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ne MÉCANISME À FUSEAUX ET CAME FE 
AVEC ARRÊT DE LA ROUE À FUSEAUX Tr 


La came 7, mobile autour d'un axe fixe À, porte une rainure 
profilée b dont les parties d — d sont tracées suivant un arc 
de cercle de centre À. La rainure b engrène avec les fuseaux a 
de la roue 2 qui tourne autour d'un axe fixe B. Les axes des 
fuseaux a, disposés symétriquement, sont équidistants du 
centre B. Pour un tour de la came motrice 7, la roue à fu- 
seaux 2 pivote à un angle de 90°. La roue 2 observe un arrêt 
quand la partie curviligne d — d de la rainure glisse sur 
les deux fuseaux voisins a, permettant ainsi d'éviter la 
rotation spontanée de la roue 2. 
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297 | MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE ET ENGRENAGE | FE 
AVEC CRÉMAILLÈRE À FUSEAUX Tr 
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La crémaillère Z comportant des fuscaux a coulisse dans 
un guidage b. La rouc 2 est munie d'une dent d de forme 
hélicoïdale qui est disposée sur le disque c de la roue 2. 
La roue 2 tourne autour de l'axe fixe À légèrement incliné 
par rapport à la surface de la crémaillère Z. Lorsque la roue 2 
est animée d’un mouvement uniforme, la crémaillère 7 
reçoit un mouvement non uniforme. Pour un tour de la 
roue 2, la crémaillère se déplace d’un fuseou. 
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La roue 7, mobile autour d'un axe fixe À, comporte une 

rainure hélicoïdale b qui engrène avec les fuscaux a de la 

roue à fuseaux 2 tournant autour d’un axe fixe B. Le méca- 

nisme permet de transmettre une rotation continue entre 

les deux axes perpendiculaires entre eux qui ne se coupent 
pas. 


MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE Î|FE 
299 D'UNE TRANSMISSION AVEC . 
AXES PERPENDICULAIRES 


La rouc Z, mobile autour d’un axe fixe À, cest munie d'ori- 
fices a, dans lesquels s'engagent pendant l’engrènement les 
fuscaux d de la roue 2 qui tourne autour d’un axe fixe B. 
Les fuseaux d sont disposés sur la face frontale de la roue 2 
suivant trois cercles concentriques. En déplaçant le man- 
chon de la roue 7 sur l’axe À, on peut obtenir que l’engrène- 
ment se produit sur l’un des cercles concentriques. Le nombre 
de tours par minute de la roue 7 étant constant, la rouc 2 
aura trois nombres de tours différents par minute. Lorsque 
la roue 7, qui se déplace vers la droite, dépasse le point B, 
la roue 2 change son sens de rotation. 

Le rapport de transmission i,, du mécanisme cest tel que 


ts 
2 @9 ki ’ 
où 4, est lo nombre d'orifices de la rouo 7 et z,, lo nombre 
de fuseaux du cerclo qui sont en prise avec Âa roue 1. 
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MÉCANISME DE RŒMER À CRÉMAILLÈRE | FE 
ET ENGRENAGE Tr 


La roue conique 7, mobile autour d'un axe fixe 4, est pour- 
vue de dents dont les génératrices sont parallèles aux géné- 
ratrices du cône primitif de la roue 7. La roue conique 2, 
tournant autour d'un axe fixe B, comporte des fuscaux a 
disposés suivant l'hélice du cône primitif de la roue 2. 
Lorsque la roue motrice 2 est en mouvement, les fuseaux a 
engrènent avec la roue dentée Z. Le mécanisme transmet la 
rotation de la roue 2 à la roue 7, dont les axes À et B sont 
parallèles, avec le rapport de transmission variable à, 
égal à 

Go  d—lsinœ 

1 © sin 
i ® 

où 1 ct w, sont les vitesses angulaires des roues 7 ct 2; 
2, l'angle d'ouverture des cônes primitifs; d, l’entr'axe 
AB; @, la moitié de l'angle d’ouverturo des cônes primitifs; 
1, la distance entre le sommet © du cône 2 ct le centre du 

fuscau a. 
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MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE 
D'UNE TRANSMISSION CONIQUE Tr 


La roue 7, mobile autour d'un axe fixe À, porte des fuseaux a 
qui engrènent avec les dents d de la roue dentée conique 2 
tournant autour d'un axe fixe B. La roue Z porte des fusceaux 
a dont les axes sont situés dans le plan de la roue. Le méca- 
nisme permet de transmettre le mouvement entre les axes 
concourants À et B. Le rapport de transmission ài,, du mé- 
canisme est égal à 


où o1 et w, sont les vitesses angulaires des roues Z et 2; 
z2, le nombre de dents 4 de la roue 2: k, le nombre de fu- 
seaux a de la roue 1. 
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_ MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL À FUSEAUX | FE 
302 | ET ENGRENAGE AVEC ÉLÉMENTS AUX AXES 
DE ROTATION CONCOURANTS 


Tr 


La roue 7, mobile autour d'un axe fixe À, est munie d'une 
dent hélicoïdale a qui engrène avec les rouleaux 3 de l’élé- 
ment 2. Les rouleaux 3 tournent autour des axes C reliés 
à la roue à fuseaux 2 tournant autour d'un axe fixe B. Les 
axes À ct B se coupent à un angle de 90°. Le rapport de 
transmission ÿi,, du mécanisme cst égal à 

ho — 23; 

Oo Ho 

où a, ©: et n,, nr, sont les vitesses angulaires et les nombres 
de tours par minute des roues Z et 2; z4, le nombre de rou- 

Ilcaux 3 de la roue 2. 
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30 MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE 
D'UNE TRANSMISSION CONIQUE 


FE 
Tr 


La roue conique 7, mobile autour d'un axe fixe À, est munie 
de fuseaux a qui engrènent avec les dents d de la rouc dentée 
conique 2 tournant autour d'un axe fixe B. Le mécanisme 
permet de transmettre le mouvement centre les axes À ct B 
qui se coupent. Le rapport de transmission i,, du mécanisme 
est égal à 

O1 22 


PE SERRES 7 


k L 


où «1 et w, sont les vitesses angulaires des roues Z et ?; 
z2, 10 nombre de dents 4 de la roue 2; k, le nombre de fu- 
seaux a de la rouc 1. 
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2, Mécanismes à éléments multiples d'usage 


général (304-307) 


MÉCANISME PLANÉTAIRE À ENGRENAGE | FE 
304 ET FUSEAUX M 
AVEC DENTURE INTÉRIEURE 


L'excentrique rond 7, mobile autour de l’axe fixe À de 
l’arbre 6, est embrassé par la douille b de la roue 3 qui 
comporte des fuseaux 4 tournant autour des axes B de cette 
roue. Les fuseaux 4 engrènent intérieurement avec la roue 
à fuseau fixe 7 cet extéricurement avec la roue à fuseau 2 
tournant autour de l’axoe fixe D de l'arbre 5. Le nombre 
de tours par minute n, de l'arbre 5 est lié au nombre de tours 
par minute », de l'arbre 6 par la condition suivante 


27 — 22 
ie SE 
2 
où z, et z, sont les nombres de dents des roues cycloïdales 
2et 7 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À FUSEAUX  |FE 
305 ET ENGRENAGE 
AVEC DENTURE INTÉRIEURE 


L'excentrique rond Z d'axe B tourne sur un axe fixe À. 
La rondelle 3, qui embrasse l’excentrique 7, possède quatre 
dents b qui engrènent avec les fuseaux ronds £ mobiles 
autour des axes fixes Æ. La rondelle 6, solidaire de l’arbre 
menant 2 tournant autour de l’axe À, porte des fuseaux 7. 
Les fuseaux 7 tournent autour des axes D de la rondelle 6 
et roulent sur le côté intérieur des orifices ronds qui ont 
pour centre le point C de la rondelle 3. Les dimensions des 
éléments du mécanisme satisfont aux conditions 


AB—DC et BC = AD, 


c.-à-d. que la figure ABCD est un parallélogramme. 
Lorsque l'excentrique Z tourne autour de l'axe À, la 
rondelle 3 engrène avec Iles fuseaux 4, imprimant ainsi 
le mouvement à l'arbre 2. | 
Le rapport de tranemission à du mécanisme est égal à 
24 —2: 
= 
23 
où z, est le nombre de fuseaux 4; z,, le nombre de dents 
de la rondelle 3. 
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MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE | FE 


306 AVEC ROUE À FUSEAUX À DIRECTION M 


DE ROTATION VARIABLE 


La rouc dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, est reliée 
à une roue dentée motrice non montrée sur la figure. L'arbre 
A peut être relié au secteur 3 ou à la roue 5 à l’aide d’une 
clavette (non figurée sur le dessin) coulissant sur l'arbre À. 
Dans le premier cas c'est le secteur 3 qui sera mis en mouve- 
ment, dans le second cas, ce sont les roues 5 et 6 et le sec- 
teur 4 qui tourneront. 11 s'ensuit qu'on peut faire tourner 
la roue 2 autour d'un axe fixe C dans les deux sens. Lorsque 
les dents du secteur 3 ou 4 engrènent avec les dents d de la 
roue 2, cette dernière reçoit un mouvement uniforme. Lorsque 
le fuseau a glisse dans la rainure b, la roue 2 reçoit un mouve- 
ment non uniforme. 
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MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE | FE 
307 AVEC ROUE MENÉE À DIRECTION 


DE ROTATION VARIABLE M 


Les roues dentées 3 et 4 mettent en mouvement la roue 5 
dont l’axe D est fixé sur le levier 6 qui oscille par rapport 
à un axe À. Lorsque la poulie Z tourne, la roue à fuseaux 2, 
mobile autour d'un axe fixe B, varie périodiquement son 
sens de rotation, tournant d'un angle de 360° à peu près. 
Le levier ? permet de déplacer le levier 6 d’une position 
limite à l'autre. L'amplitude des oscillations du levier 6 
est limitée par les butées b. 
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3. Mécanismes avec arrêts (308-334) 


MÉCANISME À PIGNON, À FUSEAUX FE 
308 ET ENGRENAGE 
AVEC DENTURE EXTÉRIEURE 


Ar 


La roue Z, munie de fuseaux b et mobile autour d'un axe 
fixe A, engrènc périodiquement avec les dents d de la roue 2. 
Cette dernière tourne autour d’un axe fixe B. La roue 1 
comporte un arc de blocage a, et la roue 2 comporte deux 
arcs de blocage e disposés symétriquement. Lorsque la rouc 
niotrice Z est en mouvement continu, la roue menée 2 tourne 
avec arrêts. Aux moments d'arrêt de la roue 2, l'arc a glisse 
sur Îles arcs correspondants e, permettant ainsi d'éviter la 
rotation spontanée de la roue 2. La période de mouvement 
Tm de la roue 2 est égale à la période de repos 7}. Le cocf- 
ficient de la durée de fonctionnement & du mécanisme est 


égal à 
= Tm 

Tr 
l’our un tour complet de la roue 7, la roue 2 tourne d'un 
angle fo égal à Ço = 7. 

Les profils des dents 4 de la roue 2 sont tracés suivant 
les courbes équidistantes de l'épicycloïde d’un cercle. Le 
part de transmission à,, au cours de la période 7, est 
égal à 


: To 
= 


ri 
où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues 7 et 2. 


L 
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MÉCANISME ASYMÉTRIQUE À PIGNON, fl FE 
309 À FUSEAUX ET ENGRENAGE 
AVEC DENTURE EXTÉRIEURE 


5) 


{= 


La roue 7, comportant les fuseaux b disposés asymétrique- 
ment et les arcs de blocage a et c, tourne autour d’un axe 
fixe À et cengrène périodiquement avec les dents 4 de la 
roue 2. La roue 2, qui tourne autour d’un axe fixe B, com- 
porte les dents d disposées asymétriquement et les arcs 
égaux e. Lorsque la roue motrice Z est en mouvement con- 
tinu, la roue menée 2 tourne avec des arrêts. Au moment 
de l'arrêt de la roue 2, les arcs a et c glissent sur les arcs 
respectifs e, permettant ainsi d'éviter la rotation spontanée 
de la roue 2. Les périodes de mouvement Th de la roue 2 
ne sont pas égales entre elles, de même que les périodes de 
repos. Pendant la période où la partie de la roue 7 portant 
quatre fuseaux est en prise, la roue 2 tourne d’un angle de 
2/3x, et pendant la période où la partie de la roue Z portant 
sept fuscaux cest en prise, la roue 2 tourne d’un angle de 
4/3x. Les profils des dents d de la roue 2 sont tracés suivant 
les courbes équidistantes de l'épicycloïde d'un cercle. 
Le rapport de transmission ë,, au cours de la période de 
mouvement 7, est égal à 


po eZ 
2! 


où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues 7 
et 2. La rotation des roues Z et 2 a lieu en sens opposés. 
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MÉCANISME À PIGNON, À FUSEAUX FE 
310 ET ENGRENAGE 
AVEC DENTURE EXTÉRIEURE Âr 


La roue Z comportant les fuscaux a tourne autour d'un axe 
fixe À et engrène périodiquement avec les dents d de la 
roue 2. La roue 2 tourne autour d’un axe fixe B. La roue 7 
comporte l'arc de blocage b, et la roue 2 comporte l'arc 
de blocage c. Lorsque la roue motrice Z est en mouvement 
continu, la roue menée 2 tourne avec un arrêt. Au moment 
de l'arrêt, l’arc b glisse sur l'arc c, permettant ainsi d'éviter 
la rotation spontanée de la roue 2. Pour un tour complet 
de la roue 7, la roue 2 effectue une rotation complète. Les 

rofils des dents 4 de la roue 2 sont tracés suivant les courbes 
équidistantes de l’épicycloïde d'un cercle. Le rapport de 
transmission i,, au cours de la période de mouvement de la 
roue 2 est égal à 

r2 


lo = — 


r1 ? 


où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs des roucs 1 
et 2. Les roucs 1 et 2 tournent en sens opposcs. 
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MÉCANISME À PIGNON, À FUSEAUX FE 
311 ET ENGRENAGE 
AVEC DENTURE INTÉRIEURE Ar 


La roue Z comportant les fuscaux a tourne autour d'un axe 
fixe À et engrène périodiquement avec les dents d de la 
roue 2. La roue 2 tourne autour d’un axe fixe B. La roue 7 
comporte l'arc de blocage b, et la roue 2 comporte six arcs 
do blocage c disposés symétriquement. Lorsque la roue 
motrice Z est en mouvement continu, la roue menée 2 tourne 
avec des arrêts. Au moment de l'arrêt, l'arc b glisse sur les 
arcs respectifs c, permettant ainsi d'éviter la rotation spon- 
tanée de la roue 2. Pour un tour complet de la roue J, la 
roue 2 tourne d'un angle q, égal à 


hs 
F2 5. 


Les pois des dents d de la roue 2 sont tracés suivant les 
# e 1° , LA ? 

courbes équidistantes de l’hypocycloïde d'un cercle. Le 
rapport de transmission i,, au cours de la période de mouve- 
ment de la roue 2 est égal à 

: To 

U9o=— 

12 ri ’ 
où r, et r2 sont les rayons des cercles primitifs des roucs 7 

et 2. Les roues Z et 2 tournent dans le même sens. 
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MÉCANISME À PIGNON, À FUSEAUX 
312 ET ENGRENAGE 
AVEC DENTURE INTÉRIEURE 


Ar 


La roue 1 comportant les fuseaux a tourne autour d'un axe 
fixe À ct engrènc périodiquement avec les dents d de la 
roue 2. La roue 2 tourne autour d'un axe fixe B. La roue 1 
comporte l’arc de blocage b, et la roue 2 comporte deux arcs 
de blocage c disposés symétriquement. Lorsque la rouc 
motrice Z est en mouvement continu, la roue menée 2 tourne 
avec des arrêts. Au moment de l'arrêt, l'arc b glisse sur les 
arcs respectifs ce, permettant ainsi d'éviter la rotation spon- 
tanée de la roue 2. Pour un tour complet de la roue Z, la 
roue 2 tourne d’un angle ®q, égal à 


EL 
f2 — D] . 
Les pe des dents 4 de la roue 2 sont tracés suivant les 
courbes équidistantes de l'épicycloïde d’un cercle. Lo rap- 


port de transmission f,, au cours de la période de mouvement 
de la roue 2 est égal à 


où r1 et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues 7 
et 2. Les roues 7 et 2 tournent dans le même sens. 
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MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE | FE 
313 AVEC ARRÊTS DE L'ÉLÉMENT MENÉ 
ET CLIQUET DE BLOCAGE 5 


La roue motrice Z, mobile autour d'un axe fixe 4, comporte 
des fuscaux a. Lorsque la roue 7 est en mouvement continu, 
la roue mence 2 tourne autour d’un axe fixe B avec des 
arrêts. Le rapport de transmission moyen ÿ,, du mécanisme 
est égal à 


: Z9 
l =—< —= 6 
12 Zi , 


où z, est le nombre de fuseaux de la roue Z, et z,, le nombre 
de dents de la roue 2. Le cliquet à ressort 3 muni du galet b 
s'oppose à la rotation spontanée de la roue 2. 
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MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE | FE 
314 AVEC ARRÊTS DE L'ÉLÉMENT MENÉ à 
ET CLIQUET DE BLOCAGE À 


La roue motrice 7, mobile autour d’un axe fixe À, comporte 
le fuseau b. Lorsque la roue 7 est en mouvement continu, 
la roue menée 2 tourne autour d'un axe fixe B avec des 
arrêts. Le rapport de transmission moyen à,, du mécanisme 
est égal à 


: 22 
Cr 12, 


où z, est le nombre de fuseaux de la roue 1, et z,, le nombre 
de dents de la roue 2. Le cliquet 3, pivotant autour d’un 
axe fixe C, s'oppose à la rotation spontanée de la roue 2. 
Le relèvement du cliquet 3 est réalisé par la partie profilée 
a — a de la rouc 1, qui agit sur la saillie d du cliquet 8. 
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_ MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE | FE 
°| AVEC ARRÊTS DE L'ÉLÉMENT MENÉ Âé 


Lorsque  l’élément moteur 
1 tourne autour d'un axe 
fixe À, la roue à fuscaux 2 
effectue un mouvement in- 
termittent autour d’un axe 
fixe B. La rotation spon- 
tanée de la rouc 2 est empê- 
chée par le contour de la 
roue J. 


MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE | FE 
316 AVEC ARRÊTS DE L'ÉLÉMENT " 
MENÉ ET CLIQUET DE BLOCAGE 


La roue motrice 1 tourne 
autour d’un axe fixe A. Lors- 
que la roue 7 est en mouve- 
ment, sa dent a entraîne le 
fuseau de la roue 2, en tour- 
nant cette dernière d’un angle 
quelconque autour d’un axe 
fixe B. La position de la rouc 
2 au moment de l'arrêt cest 
bloquée par le cliquet 8, 
mobile autour d'un axe fixe 
C, qui est mis cn prise à 
l'aide du cercle b —b de 
la roue f. 
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MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE 


DU COMPTEUR AVEC FE 


317 | ROUE MOTRICE COMPORTANT UN FUSEAU | Àr 
ET UNE RAINURE 


Lorsque la rouc motrice Z tourne autour d’un axe fixe A 
d'un angle #, la rouc 2, portant vingt dents qui ont alterna- 
tivement une largeur complète ct une largeur réduite de 
moitié, avance de deux divisions, c.-à-d. de 1/10 de tour 
autour d'un axe fixe B. La première moitié de ce tour est 
rcalisée sous l'action du fuseau a s'exerçant sur la dent b 
de largeur réduite de moitié, et l'autre moitié du tour se 
produit sous l’action de la rainure d s'exerçant sur la dent e 
de largeur complète. Deux dents de largeur complète. qui 
sont en contact avec la roue motrice 7, empêchent la rotation 
spontanée de la roue 2 au moment du repos. 
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318 | MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE FE 
| AVEC ARRÊTS DE LA CRÉMAILLÈRE re 


La roue 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène avec les 
dents d de la crémaillère 2 qui se déplace d’un mouvement 
de translation dans un guidage fixe b — b. Les profils des 
dents d de la crémaillère 2 sont tracés par deux demi-cercles. 
Lorsque la roue motrice Z est en mouvement uniforme, la 
crémaillère menée 2 reçoit un mouvement non uniforme. 
Au moment où les fuseaux a entrent en prise avec les dents d 
de la crémaillère, des chocs surviennent entre les éléments 7 
et 2. 
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MÉCANISME À FUSEAU ET CRÉMAILLÈRE | FE 


319 AVEC ARRÊTS DE LA CRÉMAILLÈRE Ar 


La rouc 7 portant le fuseau a tourne autour d’un axe fixe À 
et cengrène avec les rainures d de la crémaillère 2. Cette 
derniere est animée d’un mouvement de translation dans 
un guidage fixe b. Les profils des rainures d sur les partics 
de travail sont rectilignes. La roue Z comporte l'arc de 
blocage b, et la crémaillère 2 comporte des arcs de blocage e. 
Lorsque la roue motrice Z est en mouvement uniforme, la 
crémaillère menée 2 reçoit un mouvement non uniforme 
effectué suivant une loi sinusoïdale avec des arrêts. Au 
moment de l'arrêt, l'arc b glisse sur les arcs respectifs e, 
rendant impossible le Répstenene spontané de la crémail- 
ère 2. 
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MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE | FE 
AVEC ARRÊTS DE LA ROUE Ar 


La crémaillère Z portant les fuseaux a est animée d'un 
mouvement de translation dans un guidage fixe f et engrène 
avec les dents d de la roue 2 mobile autour d'un axe fixe À. 
Les profils des dents de la roue 2 sont tracés suivant la 
développante d’un cercle. La crémaillère Z comporte des 
plans de blocage e, et la roue 2, des plans de blocage b. 
Lorsque la crémaillère motrice Z est animée d’un mouvement 
uniforme, la roue menée 2 reçoit un mouvement uniforme. 
Au moment de l'arrêt de la roue 2, les plans e glissent sur 
les plans respectifs b de la roue 2, empêchant cette dernière 
de tourner spontanément. 
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MÉCANISME À PIGNON, À FUSEAUX 


ET ENGRENAGE 
AVEC DENTURE EXTÉRIEURE 


La roue Z portant les fuscaux a tourne autour d'un axe 
fixe À et centre périodiquement en prise avec les dents d 
de la roue 2. La roue 2 tourne autour d’un axe fixe B. La 
roue Z comporte l’arc de blocage b, et la roue 2 comporte 
deux arcs de blocage c. Lorsque la roue motrice Z est en 
mouvement continu, la roue menée 2 tourne avec des arrêts. 
Au moment des arrêts, l'arc b glisse sur les arcs respectifs c, 
permettant ainsi d'éviter la rotation spontanée de la roue 2. 
Pour un tour complet de la roue 7, la rouc 2 tourne d'un 


% 


angle q, égal à 


Po = A. 
Les profils des dents d sont tracés suivant les courbes équi- 
distantes de l'épicycloïde d'un cercle. Pendant le mouve- 
ment de la rouc 2 le rapport de transmission à,, est égal à 


, r 
r'{ 


où r, et r, Sont les rayons des cercles primitifs des roucs 7 
et 2. Les roues / et 2 tournent dans les sens opposés. 
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MÉCANISME À PIGNON, À FUSEAUX | FE 
322 ET ENGRENAGE : 
AVEC DENTURE EXTÉRIEURE : 


La roue Z portant les fuseaux a tourne autour d'un axe 
fixe À et entre périodiquement en prise avec les dents d 
de la roue 2. La roue 2 tourne autour d’un axe fixe B. La 
roue Z comporte l'arc de blocage b, et la roue 2 comporte 
quatre arcs de blocage e. Lorsque la roue motrice Z est 
en rotation continue, la roue menée 2 tourne avec des arrêts. 
Au moment de l'arrêt, l’arc b glisse sur les arcs respectifs e, 
empêchant ainsi la roue 2 de tourner spontanément. Pour 
un tour complet de la roue 7, la roue 2 tourne d'un angle ; 
qui est égal à 
ñ 
LE 


Les profils des dents d sont tracés suivant les courbes 
équidistantes de l'épicycloïde d'un cercle. Pendant Île 
mouvement de la roue 2 le rapport de transmission i,, est 
égal à 

T2 
lo = — 
12 T4 ‘ 
où r, et rA sont les rayons des cercles primitifs des roues 1 
et 2. Les roues tournent dans les sens opposés. 


0 : : 
z © _{*. e 


-— +. _ ——" mu — 
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MÉCANISME À PIGNON, À FUSEAUX 
323 ET ENGRENAGE AVEC 
ROULEAUX DE BLOCAGE 


La rouc Z portant les fuseaux b tourne autour d'un axe 
fixe À et entre périodiquement en prise avec les dents d 
de la roue 2. La roue 2 tourne autour d'un axe fixe B. La 
roue Z comporte l'arc de blocage a, et la roue 2 comporte 
quatre rouleaux de blocage e. Lorsque la roue motrice 1 
est en mouvement continu, la roue menée 2 tourne avec 
des arrêts. Au moment de l'arrêt, l’arc a glisse sur les deux 
rouleaux voisins e, empêchant ainsi la roue 2 de tourner 
spontanément. l’our un tour complet de la roue 7, la rouc 2 


LL] 


tourne d'un angle m, égal à 
a 
F2: 


Les profils des dents d de la roue 2 sont tracés suivant 
les courbes équidistantes de l'épicycloïde d’un cercle. 
Pendant le mouvement de la roue 2, le rapport de transmis- 
sion 2 est égal à 

; ro 

l = — 

12 ri ’ 
où r, ©t r, sont les rayons des cercles primitifs des roucs 7 
ct 2. Les roues 7 et 2 tournent dans les sens opposés. 


MÉCANISME À PIGNON, À FUSEAUX |fÇE 
324 ET ENGRENAGE 
AVEC DENTURE EXTÉRIEURE 


La rouc Z portant les fuseaux a tourne autour d'un axe 
fixe À ot entre périodiquement en prise avec les dents 4 
de la roue 2. La roue 2 tourne autour d’un axe fixe B. La 
roue Z comporte quatre arcs de blocage b disposés symétri- 
quement, et l'élément 2 comporte quatre arcs de blocage e 
disposés symétriquement. Lorsque la roue motrice Z est 
en mouvement continu, la roue menée 2 tourne avec des 
arrêts. Au moment de l'arrêt, les arcs b glissent sur les 
arcs respectifs e, empêchant ainsi la rotation spontanée de 
la roue 2. Pour un tour complet de la roue 7, la roue 2 tourne 
d'un angle q, égal à 
Fo —= 288°. 

Le cycle de travail complet du mécanisme cest égal à cinq 
tours de la roue 7. Les profils des dents 4 de la roue 2 sont 
tracés suivant les courbes équidistantes de l'épicycloïde 
d'un cercle. Pendant le mouvement de la roue 2 le rapport 
de transmission à, Cst égal à 


où r, et r, sont les rayons des cercles primitifs des roues 7 
ct 2. Les roues Z et 2 tournent dans les sens opposés. 
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MÉCANISME À PIGNON, À FUSEAUX 
329 ET ENGRENAGE 
AVEC TROIS ÉLÉMENTS MENÉS 


Trois roucs identiques 7, 2, 3 rigidement reliées entre elles 
et comportant les fuseaux a tournent autour d'un axe fixe À 
et engrènent avec les dents d des roues 4, 5, 6. Ces dernières 
tournent autour des axes fixes B, C, D. La roue Z comporte 
trois fuscaux, la roue 2 en a sept, ct la rouc 3, neuf. Chacune 
des roues 7, 2, 3 comporte l'arc de blocage b, tandis que les 
éléments 4, 5 et 6 comportent les arcs de blocage f, e et g. 
Lorsque les roues 7, 2 et 3 sont en mouvement continu, les 
roues menées 4, 5 ct 6 tournent avec des arrêts. Au moment 
de l’arrêt, les arcs de blocage empêchent la rotation spon- 
tanée des roues 4, 5 et 6. Pour un tour complet des roues 
1,2 ct 3, les roues 4, 5 et G tournent des angles 4, gs et fe 


% 


égaux à 
2 
f,=27, s—=xm et Pe— 3 1. 


Les roues 4, 5 ct 6 ne tournent pas toutes à la fois, mais l'une 
après l’autre. Les profils des dents d des roues 4, à et 6 
sont tracés suivant les courbes équidistantes de l'épicycloïde 
d'un cercle. Les roues Z et 4, 5 et 6 tournent dans les sens 
opposés. 
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La roue Z portant deux fuseaux a tourne autour d'un axe 
fixe À et entre en prise avec les dents d de la roue 2 qui 
tourne autour d'un axe fixe B. Les centres des arcs exté- 
rieurs f des dents d sont disposés suivant le cercle tracé. 
Le profil do la dent d possède la partie supérieure de la 
circonférence et deux parties &œ —4x et œ’ —a@’ t{a:écs 
suivant les arcs de cercle à partir du centre À. Les autres 
parties des profils sont tracées suivant les courbes équidis- 
tantes de l’épicycloïde d'un cercle. Le rayon r, du cercle 
primitif de la roue Z cest égal à 


(l 
N=TT Fa 


où r est le rayon du fuseau a; ro, le rayon du cercle compor- 
tant les arcs & — & et «’ — a’. Lorsque la roue Z est en 
mouvement continu, la roue 2 tourne avec des arrêts aux 
moments où les fuseaux a entrent en contact avec les arcs 
a — æ« et &«’ — «’. Ces arcs servent d’arcs de blocage et ont 
pour but d'empêcher la rotation spontanée de la roue 2. 
Pour un tour complet de la roue 7, la roue 2 tourne d’un 
angle comprenant deux dents. Lorsque la roue Z est en 
mouvement uniforme, la roue 2 reçoit un mouvement éga- 
lement uniforme. 
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La douille 2 et le levier 3 sont rendus solidaires de l'arbre 
menant 8, mobile autour d'un axe fixe A. La rouc dentée 7, 
montée folle sur l'arbre 8, engrène avec la roue dentée 70 
tournant autour d'un axe fixe B. Lorsque l'arbre 8 est en 
mouvement, le levier 3 soulève périodiquement le cliquet 4, 
libérant la roue dentée Z. Au moyen de la garniture de fric- 
lion 5 serrée par le collier 6 et par les goujons 7 fixés sur la 
rouc /, la douille 2 fait tourner cette dernière d’un angle 
quelconque, dont la valeur dépend de la distance qui sépare 
les fluscaux voisins a. Lorsque l'arbre 8 est en mouvement, 
l'arbre 9 tourne autour de l’axe B avec des arrêts dont 
la durée dépend de la position des fuseaux a. 


08. 


MÉCANISME DE BLOCAGE À FUSEAUX 
ET ROCHET te 


La roue à fuseau 7, mobile autour d'un axe fixe À, comporte 
les fuseaux a. Lorsque la roue 7 tourne dans le sens indiqué 
par la flèche, le fuseau a agit sur le biseau b du cliquet 2 
et sur le biseau d du cliquet 3 et les fait tourner autour des 
axes B et D. La rotation de la roue Z en sens inverse est 
bloquée par les fuseaux a qui butent contre les biseaux c 
et e des cliquets 2 cet 3. 
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L'élément 7, mubile autour d’un axe fixe À, possède le 
doigt X et la rainure e. Le doigt À engrène avec les fuseaux a 
de la roue 2 qui tourne autour d’un axe fixe B, tandis que 
la rainure e entre en prise avec les fuseaux 4 de la roue 2. 
Les têtes des fuseaux a et d sont situées dans des plans 
arallèles. Lorsque l'élément 7 est en mouvement continu, 
e doigt k agit sur le fuseau a ct tourne la roue à fuseaux 
jusqu'à ce que la rainure e entre en prise avec le fuseau d. 
Lorsque la roue 2 cest immobile, l'arc de blocage n glisse 
sur deux fuseaux voisins d. Lors de la rotation uniforme 
de l'élément menant 7, la roue menée 2 reçoit un mouvement 
non uniforme avec huit périodes de mouvement et d'arrêt 
pour son tour complet. 
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Ar 


La came à rainure 7 tourne autour d'un axe fixe 4. Le p’ofil 
de la rainure de cette came comporte une partie oblique a. 
La partie a du profil entre en prise avec les fuseaux b de 
la rouc 2 qui tourne autour d'un axe fixe B. Lorsque la came 
menante Z est en mouvement continu, Ia roue menée 2 
tourne de façon non uniforme avec de brefs arrêts. Les axes 
A et B ne se coupent pas ct sont perpendiculaires entre eux. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, possède des 
dents b et c. Le disque à fuseaux 2, qui tourne autour d'un 
axe fixe ZB, comporte les rouleaux 3 mobiles autour des axes 
C du disque 2. Lorsque l'élément 7 est :n mouvement, les 
dents b entrent en prise avec le rouleau 3 ct font tourner 
le disque 2. Les dents c s'engagent ensuite entre les rouleaux 
et effectuent le blocage du disque 2 au moment de ses arrêts. 


MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL FE 
332 À FUSEAUX ET CAME AVEC ARRÊTS N 
DE LA ROUE À FUSEAUX Éd 


La came cylindrique 7, mobile 
autour d’un axe fixe À, possède 
la rainure hélicoïdale a qui entre 
poemes en prise avec 
a roue à fuseau 2? tournant 
autour d’un axe fixe B. Lorsque 
la came Z est en mouvement con- 
tinu, la roue 2 tourne avec des 
arrêts. 
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L'élément 7 comportant la saillie annulaire a tourne autour 
d’un axe fixe A. Lorsque l'élément moteur Z est en mouve- 
ment, la came b (représentée sur la figure en trait discontinu) 
fixée sur ce disque entre en prise avec Île fuseau c de la rouc 
menée 2 et la fait tourner autour d’un axe fixe Z. Les deux 
autres fuseaux glissent sur les biscaux 4 de la saillie annu- 
laire a. Dès que les deux fuseaux de la roue 2 se trouvent 
à l'intérieur de la saillie annulaire à, et les deux autres, 
à l'extérieur, la saillie annulaire a passe librement entre 
ces fuseaux. La roue 2 reste alors immobile jusqu'au moment 
où la came b, après avoir fait un tour, entre en prise avec 
le fuscau suivant de la roue 2. De cette façon, la roue menée 
tourne d’un angle de 90° après chaque tour complet de 
l'élément moteur J. 
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Le levier Z comportant deux bras et mobile autour d’un 
axe fixe À entre périodiquement en prise avec les fuseaux a 
de la roue 2 qui tourne autour d'un axe fixe B. La rouo 
à fuseaux 2 possède les dents b qui butent contre le cliquet 3 
tournant autour d’un axo fixe C et ayant pour but d'empê- 
cher la rotation de la roue à fuseaux 2 dans le sens contraire 
à celui indiqué sur la figure par la flèche. Le rapport de 
transmission i,, du mécanisme est égal à 


| @ 
2 == 4, 
2 
où &@1 et &, sont les vitesses angulaires du levier Z et de 


la roue 2. Le levier Z et la roue 2 tournent dans les sens 
opposés. 
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MÉCANISME À FUSEAU ET ENGRENAGE 
DE LA CROIX DE MALTE 
À DENTURE EXTÉRIEURE CM 
ET AVEC QUATRE RAINURES 
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L'élément Z, mobile autour d’un axe fixe À, comporte le 
fuseau a qui entre successivement en prise avec les rainures 
radiales rectilignes 4 de la croix de Malte 2, mobiles autour 
d'un axe fixe B. Les rainures d sont disposées de façon 
symétrique et leurs axes forment entre eux un angle de 90°. 
L'élément Z comporte l’arc de blocage b qui glisse au moment 
du repos de la croix 2 sur ses arcs de blocage e. Lorsque 
l'élément moteur Z est en mouvement uniforme, la croix 2 
tourne d'une façon non uniforme avec quatre périodes de 
mouvement f,, et quatre périodes de repos t-. Les arcs de 
blocage b et e servent à empêcher la rotation spontanée de 
la croix 2 au moment de repos f. La durée de la rotation 
complète T de l'élément 7 cest égale à 


Patte 
L'angle de rotation œ,. de l’élément 7, qui correspond à la 
période de repos de la croix 2, est égal à ç, — 270°. L'angle 
de rotation qn de l’élément 7, qui correspond à la période 
de mouvement de la croix 2, est égal à ç,, — 90°. Pour un 
tour complet de l'élément 7, l’angle de rotation œ, de la 
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croix 2 est égal à qe — 90°. La valeur du coefficient p — 
 LAOUT = 0,25. La valeur du cocfficient q = #r/T = 0,75. 
Le cocfficient du temps de travail k — p/q — 0,33. Le 
rapport de transmission à, est égal à 

ds = 02. À (cos qi — À) 

A oy  1—2à cos qi + A2 ! 
où ?. — R/L; R cest le rayon AD; L, la longueur 4B; ®:, 
l'angle courant de rotation de l'élément Z évalué à partir 
de la direction 4 ; ©, ct ©, les vitesses angulaires de l’élé- 
ment Z et de la croix 2. La valeur maximale du rapport 
de transmission ài,, est égale à 


= = 2,41. 


Le coefficient 7, qui définit la valeur de l'accélération angu- 
laire €, de la croix 2 au moment où le fuseau a engrène et 
désengrène, est égal à 


L'élément Z et la croix 2 tournent dans les sens opposés. 
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L'élément 7, mobile autour d’un axe fixe À, comporte le 
fuseau a qui entre successivement en prise avec les rainures 
radiales rectilignes d de la croix de Malte 2 qui tourne autour 
d'un axe fixe B. Les rainures d sont disposées de façon 
symétrique ct leurs axes forment entre ceux un angle de 60°. 
L'élément Z comporte l'arc de blocage b qui glisse au moment 
de repos de la croix 2 sur ses arcs de blocage e. Lorsque l'élé- 
ment Z est en mouvement uniforme, la croix 2 tourne d’une 
façon non uniforme avec six périodes de mouvement t#,, 
et six périodes de repos t.. Les arcs de blocage b et e empê- 
chent la rotation spontanée de la croix 2 dans la période 
de repos fr. La durée 7 de la rotation complète de l'élé- 
ment / est égale à 
T=tn+tr 

L'’angle de rotation qç,; de l'élément 7, qui correspond à la 
période de repos de la croix, est égal à q, — 240°. L'angle 
de rotation q,, de l'élément 7, qui correspond à la période 
de mouvement de la croix 2, est égal à qy — 120°. Pour un 
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tour complet de l'élément 7, l'angle de rotation œc de la 
croix 2 est égal à ge — 60°. La valeur du coefficient p 
— tm/T =: 0,3333. La valeur du coefficient 9-2 12/T 
— 0,6667. Le cocfficient du temps de travail 4 = p/g — U, 
Le rapport de transmission i,, est égal à 


a} | 


Do 02 — À (cos qi — À) 

A go 1—2àcos p + ! 

où ? — R/L; R est le rayon AD ; L, la longueur 4B; ;, 
l'angle courant de rotation de l'élément 7; o&, et w:, les 
vitesses angulaires de l'élément 7 et de la croix 2. La valeur 
maximalo du rapport de transmission i,, est égale à 


ae 1. 


Le coefficient {: qui définit la valeur de l'accélération 
angulaire e, de la croix 2 au moment où le fuseau a engrène 
et désengrène, est égal à 


4= 2 =0,577. 
Qj 


L'élément Z et la croix 2 tournent dans les sens opposés. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, comporte le 
fuseau a qui entre successivement en prise avec les rainures 
radiales rectilignes d de la croix de Malte 2 mobile autour 
d'un axe fixe B. Les rainures sont disposées de façon symétri- 
que et leurs axes forment entre eux un angle de 90°. L’élé- 
ment 7 comporte l'arc de blocage b qui glisse au moment 
de repos de la croix 2 sur les arcs de blocage e de la croix 2. 
Lorsque l'élément moteur Z est en mouvement uniforme, 
la croix 2 tourne d’une façon non uniforme avec quatre 
périodes de mouvement t,, et quatre périodes de repos fr. 
Les arcs de blocage b et e servent à empêcher la rotation 
spontanée de la croix 2 dans la période de repos f.. La durée T 
de la rotation complète de l'élément 1 est égale à 


Th Er. 
L'angle de rotation y, de l'élément 7, qui correspond à la 
période de repos de la croix 2, est égal à o, — 90°. L’angle 
de rotation çn de l'élément 7, qui correspond à la période 
de mouvement de la croix 2, est égal à q,, — 270°. Pour 
un tour complet de l'élément 7, l'angle de rotation de la 
croix est égal à @o — 90°. La valeur du coefficient  — 
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= {m/T = 0,75. Le coefficient du temps de travail k — 
— p/q = 3. Le rapport de transmission i,, est égal à 

1, = 22 — À (cos pi — À) 

UT on 12cm + ? 
où À — R/L; R est le rayon AD; L, la longueur AB; qu. 
l'angle courant de rotation de l'élément Z évalué à partir 
de la direction AB ; @1 et «2, les vitesses angulaires de l'élé- 
ment 7 et de la croix 2. La valeur maximale du rapport de 
transmission {,, est égale à 


Qi = 0,414. 


Le coefficient 7, qui définit la valeur de l’accélération angu- 
laire e, de la croix au moment où le fuseau a engrène ct 
désengrène, est égal à 
E2 
1=—<=Ài. 
L re 
L'élément Z et la croix 2 tournent dans le même sens. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe 4, comporte 
le fuscau à qui entre successivement en prise avec les rai- 
nures radiales rectilignes d de la croix de Malte 2 tournant 
autour d’un axe fixe B. Les rainures d sont disposées de 
façon symétrique et leurs axes forment entre eux un angle 
de 120°. L'élément Z est muni de l’arc de blocage b qui 
glisse pendant la période de repos de la croix 2 sur les arcs 
de blocage e de la croix 2. Lorsque l'élément moteur Z est 
en mouvement uniforme, la croix reçoit un mouvement non 
uniforme avec trois périodes de mouvement t, et trois 
periotes de repos t.. La durée de la rotation complète de 
’élément 7 est égale à 


T — fm + tr. 
L'angle de rotation de l'élément 7, qui correspond à la 
période de repos de la croix 2, est égal à q, — 60°. L'’angle 
de rotation fm de l'élément 7, qui correspond à la période 
de mouvement de la croix 2, est égal à qn — 300”. Pour 
un tour complet de i’élément 7, l'angle de rotation ge de 
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la croix 2 est égal à qe — 120°. La valeur du coefficient 
ÎT — 0,8333. La valeur du coefficient qg = tr/T — 

= "0, 1667. Le coefficient du temps de travail k = p/q = 5. 
Le rapport de transmission ài,, est égal à 

i 2 À (cos qi — À) 

Es 7 14—2à cos pi À2 
où À — R/L; R est L rayon AD; L, la longucur 4B; qu 

"angle courant de rotation de l'élément L: œ et 


vitesses angulaires de l'élément 7 et de la croix 2. La valeur 
maximale du rapport de transmission i,, est égale à 


ion = 0,464. 


Le coefficient #, qui définit la valeur de l'accélération 
angulaire e, de la croix 2 au moment où le fuseau a engrène 
et désengrène, est égal à 


== 1,729. 


L'élément Z et la croix 2 tournent dans le même sens. 
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L'élément 7, mobile autour d’un axe fixe 4, porte deux 
fuseaux a qui entrent successivement en prise avec les rainu- 
res radiales rectilignes d de la croix de Malte 2 mobile autour 
d'un axe fixe B. Les rainures d sont disposées de façon 
symétrique et leurs axes forment entre eux un angle de 90°. 
L'élément 1 comporte les arcs de blocage b et c qui glissent 
à la période de repos de la croix 2 sur ses arcs de blocage e. 
Les dimensions des éléments du mécanisme satisfont à la 
condition AD — AE. Lorsque l'élément moteur 7 est en 
mouvement uniforme, la croix 2 reçoit un mouvement non 
uniforme avec quatre périodes de mouvement et quatre 
périodes de repos. La croix 2 a deux périodes différentes de 
repos. L'une d'elles correspond à la rotation de l'élément 1 
d'un angle { égal à g; — 1 — 90°, et l'autre, d'un angle q; 
égal à qi — D70° — Ÿ, où 1 est l'angle formé par les direc- 
tions AD et AE. Les rotations de l'élément Z et de la croix 2 
sont de sens opposé. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, porte deux 
fuseaux a qui entrent successivement en prise avec les 
rainures radiales rectilignes d et f de la croix 2 mobile autour 
d’un axe fixe B. Les rainures d et f sont disposées de façon 
symétrique et leurs axes forment entre eux un angle de 90°, 
L'élément Z comporte les arcs de blocage b et c qui glissent 
sur les arcs de Dlocage e et n do la croix 2 lorsque celle-ci 
est au repos. Les distances AD et AE entre l'axe À et les 
centres des fuseaux a ne sont pas égales entre celles. Lorsque 
l'élément menant 7 est en mouvement uniforme, la croix 2 
reçoit un mouvement non uniforme avec quatre périodes 
de mouvement et quatre périodes de repos. Les périodes 
de mouvement et de repos de la croix 2 alternent après 
chaque demi-tour de l'élément 7. L'élément 7 et la croix 2 
tournent dans les sens opposés. 
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L'élément Z, mobile autour d’un axe fixe À, comporte trois 
fuseaux a qui entrent successivement en prise avec Îles 
rainures radiales rectilignes 4 de la croix de Malte 2 mobile 
autour d’un axe fixe B. Les fuseaux a sont également 
distants de l’axe À. Les droites qui relient les centres des 
fuscaux a au point À forment des angles de 120°. Les rainu- 
res d sont disposées de façon symétrique et leurs axes for- 
ment entre eux un angle de 120°. L'élément 7 possède trois 
arcs de blocage b qui glissent sur les arcs de blocage e de la 
croix 2 quand celle-ci est au repos. Lorsque l'élément 7 est 
en rotation uniforme, la croix 2 reçoit un mouvement non 
uniforme avec trois périodes de mouvement tm et trois 
périodes de repos t.. La durée 7 du tour complet de l'élément 


D 


1 est égale à 
T = Sn + 34. 


L'angle de rotation ç, de l’élément 7, qui correspond à la 
période de repos de la croix 2, est égal à q, — 60”. L’angle 
de rotation @n de l’élément 7, qui correspond à la période 
de mouvement de la croix 2, est égal à @n — 60°. L’angle 
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de rotation q, de la croix 2 pour un ticrs de tour de l'élé- 
ment 7 est égal à qo — 120°. La valeur du coefficient p — 
— tm/T = 0,1677. La valeur du coefficient g — 0,1677. 
Le coefficient du temps de travail & — p/q — 1. Le rapport 
de transmission t,, est égal à 


Di 22 = À (cos qy — À) 
A oy 1—2 cos pm + 


où À = R/L; R est le rayon AD; L, la longueur AB; q,, 

l’angle courant de rotation de l'élément 1; «, et o, les 

vitesses angulaires de l'élément Z et de la croix 2. L'élé- 
ment Z et la croix 2 tournent dans les sens opposés. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, comporte le 
fuseau a relié au coulisseau 4 qui peut glisser dans la rainure 
de l'élément 7. Le coulisseau 4 est relié à l'élément 7 par 
le ressort f. Le fuseau a engrène avec les rainures radiales 
rectilignes d de la croix 2 mobile autour d'un axe fixe B, 
en coulissant en même temps dans la rainure curviligne n 
du support 3. Les rainures d sont disposées de façon symétri- 
que et leurs axes forment entre eux un angle de 90°. L'élé- 
ment 1 possède l'arc de blocage b qui glisse sur les arcs de 
blocage e de la croix 2 lorsque celle-ci est au repos. Le profil 
de la rainure n est conçu de manière que lors de la rotation 
uniforme de l'élément menant 7 la croix 2 tourne à une 
vitesse angulaire constante dans les périodes de mouvement 
{m- La croix 2 a quatre périodes de mouvement fn et quatre 
périodes de repos f.. La durée 7 d’un tour complet de l'élé- 
ment 7 est égale À 
Ti Lie 
L'angle de rotation de l'élément 7, qui correspond à la 
période de repos de la croix 2, est égal à p, — 270°. L'angle 
de rotation q de l'élément 7, qui correspond à la période 
de mouvement de la croix 2, est égal à qn = 90°. Pour un 
tour complet de l'élément 7, l'angle de rotation q, de la 
croix 2 est égal à @o — 90°. La valeur du cosfficient g — 
= ty/T — 0,75. Le coefficient du temps de travail k — 
— plq = 0,33. L'élément Z et la croix 2 touruent dans les 
sens opposés. 
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La rouc ronde 1, mobile autour d'un axe fixe A disposé de façon excen- 
trique, engrène avec une rouc ovale 2 tournant autour d’un axe fixe J}. 
La roue 2 comporte le fuseau a qui entre successivement dans les 
rainurts radiales rectilignes d de la croix de Malte 3 tournant autour 
d'un axe fixe C. Les rainures d sont disposées de façon symétrique et 
leurs axes forment entre eux un angle de 90°. La roue 2 possède un arc 
de blocage b qui glisse sur les arcs de blocage e de la croix 3 quand 
celle-ci est au repos. La croix 3 a quatre périodes de mouvement !{ 


ct quatre périodes de repos te. Le temps T de la rotation complète 
de l'élément 2 est égal à 


T — im + re 

L angle Pr de rotation de la roue 2, qui correspond à la période de 
repos de la croix 5, est égal à q, — 270°. L'angle de rotation Fm d° 
la roue 2, qui correspond à la période de mouvement de la croix 3, 
cst égal à Pm — 99°. Pour un tour complet, l’angle de rotation Pc 
de la croix 3 est égal à Pe = 90°. La roue 1 et la croix s tournent dans 
le même sens. Lorsque la roue motrice 1 est en mouvement uniforme, 
la roue £ reçoit un mouvement non uniforme et imprime à la croix 38 
une rotation non uniforme avec la période de mouvement {,, réduite. 
En modifiant l’excentricité de la roue 1, on peut obtenir différentes 
périodes de mouvement de la croix 8. 
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L'élément Z, mobile autour d’un axe fixe 4, comporte 
le fuscau a qui entre successivement dans les rainures radiales 
rectilignes d de la croix de Malte 2 tournant autour d’un 
axe fixe B. Les rainures d sont disposées de façon symétrique 
et leurs axes forment entre eux un angle de 60°. L'élément 7 
est rendu solidaire de la ‘came profilée b qui agit sur le rou- 
leau C et fait tourner périodiquement le levier 4 autour 
d'un axe fixe D. Le rouleau e pénètre alors dans la rainure d 
de la croix 2 et empêche ainsi la rotation spontanée de la 
croix 2. L’effort de contact du levier 4 est assuré par le res- 
sort 3. Lorsque l'élément Z est en mouvement uniforme, 
la croix 2 reçoit un mouvement non uniforme avec six 
périodes de mouvement !#, et six périodes de repos t.. Le 
temps T de la rotation complète de l'élément 7 est égal à 


liste 
L'angle de rotation œ- de l’élément 7, qui correspond à la 
période de repos de la croix 2, est égal à , — 240°. L'angle 
de rotation @ç,, de l'élément 7, qui correspond à la période 
de mouvement de la croix 2, est égal à ç,, — 120°. Pour un 
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tour complet de l'élément 7, l'angle de rotation qe de la 
croix 2 est égal à pc — 60°. La valeur du coefficient p — 
— tm/T — 0,3333. La valeur du coefficient q = tr/T — 
— 0,6667. Le coefficient du temps de travail 4 — p/q = 0,5. 
Le rapport de transmission {;, est égal à 


De 22 = À (cos pi — À) 
AT o  1—21c08m + À ! 


où À — A/L; R est le rayon AC; L, la longueur AB; ;, 

l’angle courant de rotation de l'élément 1; ©, et w, les 

vitesses angulaires de l'élément Z et de la croix 2. L'’élé- 

ment Z et la croix 2 tournent dans les sens opposés. Le profil 

de la came b étant symétrique, la croix 2 peut tourner dans 
les deux sens. 
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Le levier 7, solidaire de la came b, tourne autour d’un axe 
fixe À. Le levier Z porte à son extrémité un rouleau qui 
s'engage dans la rainure radiale rectiligne d de la roue 2 
mobile autour d’un axe fixe B. Lorsque le levier Z se met 
à tourner à partir de la position montrée sur la figure, la 
came b, agissant sur le levier c, fait tourner le levier à deux 
bras 4 autour d’un axe fixe D et fait sortir le rouleau e de la 
rainure d de la roue 2. Actionnée par le levier 7, la roue 2 
tourne sur son axe etcontinue son mouvement jusqu’ à ce 
que le rouleau e entre dans la rainure voisine et que le rou- 
leau du levier Z désengrène de la roue 2. La pause qui sur- 
vient ensuite dure jusqu'à ce que le levier Z retourne à sa 
position initiale montrée sur la figure. 
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L'élément 1, mobile autour d’un axe fixe À, comporte le fuseau a qui 
entre périodiquement en prise avec les rainures radiales d dispos 

de façon symétrique de la croix de Malte 2 tournant autour d’un axe 
fixe H. Les profils des rainures d sont exécutés suivant les lignes 
droites. Les parties supérieures de la croix ont une forme arrondie 
de rayon r. Le fuseau a n'est en prise qu'avec un seul côté de Ja rai- 
nure d, suivant le sens de rotation de l'élément 1. L'effort de contact 
entre l'élément 1 et la croix 2 est assuré par le ressort 3 qui, de plus, 
a pour but d'empêcher la rotation spontanée de la croix 2. Les axes 
des rainures d forment un angle de 30° entre eux. La croix £ possède 
douze périodes de mouvement {,, et douze périodes de repos t,. Le 


temps T de la rotation complète de l'élément 1 est égal à 


L'angle de rotation q, de l'élément 1, qui correspond à la période 
de repos de la croix 2, est égal à r = 210°. L'angle de rotation Fm 


de l'élément 1, qui correspond à la période de mouvement de la croix 2, 
est égal à Pm = 150°. Pour un tour complet de l’élément 1, l'angle 


de rotation Pe de la croix 2 est égal à Fe = 30°. La valeur du cocffi- 
cient p — {m/T — 0,4107. La valeur du coefficient q = t UT = 0,5833. 
Le coefficient du temps de travail k=— tm/tr = 0,71. Lorsque l'élé- 


ment moteur 1 est en mouvement uniforme, la croix 2 reçoit un mouvc- 
ment non uniforme. L'élément 1 et la croix 2 tournent dans les sens 
opposés. 
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La manivelle Z du mécanisme ADEF à quatre éléments 
articulés est mobile autour d’un axe fixe Æ. Le point À 
du rouleau a de la bielle 2 décrit une courbe de bielle dont 
la partie g — g est utilisée pour assurer l'entrée du fuseau a 
dans la rainure d et pour faire tourner la croix de Malte 3 
autour d'un axe fixe C. Les rainures radiales rectilignes d 
sont disposées de façon symétrique ct forment entre elles 
un angle droit. La roue dentée 4, solidaire de la manivelle 7, 
imprime le mouvement à la roue dentée 6 à l’aide de la roue 
dentée intermédiaire 5. L'arc de blocage b, solidaire de la 
roue 6, glisse à la période de repos de la croix 3 sur les arcs 
de blocage respectifs e de la croix 3. La croix 3 possède 
quatre périodes de mouvement #{, ct quatre périodes de 
repos ?.. Le temps 7 de la rotation complète de la manivelle 7 


cest égal à 
T = im + tre 

Lorsque la manivelle motrice Z est en mouvement uniforme, 
la croix #8 reçoit un mouvement non uniforme effectuant 
pour un tour complet de la manivelle Z une rotation d'un 
angle de 90°. Par le choix approprié des dimensions des 
éléments du mécanisme XDEF à quatre éléments articulés, 
on peut obtenir une courbe de bielle telle qui assurera le 
mouvement assez uniforme de la croix 3 dans ses périodes #,.. 
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L'élément 7, mobile autour d’un axe fixe À, sert de porte- 
satellites au satellite 3 qui entre en prise avec l'engrenage 
fixe 4. Le satellite 3 comporte le fuseau a qui entre succes- 
sivement cn prise avec les rainures radiales rectilignes d 
de la croix de Malte 2 mobile autour d'un axe fixe B. Les 
rainures d sont disposées de façon symétrique et leurs axes 
forment entre eux un angle de 90°. Le porte-satellites 7 
comporte un arc de blocage b qui glisse sur les arcs de blo- 
cage e de la croix 2 durant les périodes de repos de cette 
dernière. La croix 2 possède quatre périodes de mouvement 
tm et quatre périodes de repos f,. Le temps 7 d’une rotation 
complète du satellite 3 autour de l’axe À est égal à 


T=tu+tr 
Les rayons des cercles primitifs des roues 3 et 4 étant égaux, 
le centre D du fuseau & décrit une cardioïde. Comme il 
ressort de la figure, le point D du fuseau a se trouve à la 
distance maximale de l’axe À. Lorsque l’élément menant 1 
est en rotation uniforme, le satellite 8 roule sur la roue fixe 
4 et le fuseau a provoque la rotation de la croix 2 d’un 
angle de 90°. L'élément 7 et la croix 2 tournent dans les 

sens opposés. 
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La manivelle 7 du mécanisme 4 BCD à deux manivelles]et 
quatre éléments articulés tourne autour d'un axe fixe 4, 
imprimant un mouvement de rotation autour d’un axe 
fixe D à la manivelle 2. La bielle 4 constitue des couples de 
rotation B et C avec les manivelles Z et 2. La manivelle 2 
comporte le fuseau a qui entre successivement dans les 
rainures radiales rectilignes d de la croix de Malte 3 tournant 
autour d'un axe fixe E. Les rainures sont disposées de façon 
symétrique et leurs axes forment entre eux un angle de 90°. 
L'arc de blocage b, solidaire de la manivelle 2, glisse sur 
les arcs de blocage e de la croix 3 durant les périodes de repos 
de cette dernière. La croix 3 possède quatre périodes de 
mouvement t{ et quatre périodes de repos ft. Le temps T 
de la rotation complète de la manivelle Z est égal à 


T =tn+tr. 
Lorsque la manivelle motrice 7 est on mouvement uniforme, 
la manivelle 2 tourne de façon non uniforme et, pour un 
tour complet, fait tourner la croix 3 d’un angle de 90°. 
Par le choix adéquat des dimensions des éléments du méca- 
nisme ABCD à deux manivelles et quatre éléments articu- 
lés, on peut assurer à la croix 3 une rotation suffisamment 
uniforme dans ses périodes #. 
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L'élément 1, mobile autour d'un axe fixe À, comporte le 
fuseau a qui entre successivement dans les rainures d des 
quatre croix de Malte 2, 3, 4 et 5, égales ct disposées de 
façon symétrique, tournant autour des axes fixes B, C, E 
et D. Les rainures d de chacune des croix de Malte sont 
rectilignes et radiales et leurs axes forment entre eux un 
angle de 60°. L'élément Z comporte l'arc de blocage b qui 
lisse sur les arcs de blocage e respectifs des croix durant 
eurs périodes de repos. Chaque croix possède six périodes 
de mouvement t, et six périodes de repos t,. Pour chaque 
croix, le temps 7 de la rotation complète de l'élément 1 
est égal à 


T=tnm+tr 

L'angle de rotation œ, de l'élément 7, qui correspond à la 
paques de repos de chaque croix, cest égal à qr — 240°. 

‘angle de rotation ,, de l'élément 7, qui correspond à la 
période de mouvement de chaque croix, est égal à q,n — 120°. 
Pour un tour complet, l'angle de rotation œç, de chaque croix 
est égal à pe — 60°. Pour chaque croix, la valeur du cocffi- 
cient p = {m/T — 0,3333. Pour chaque croix, la valeur du 
cocfficiont q = tr/T — 0,6667. Le coefficient du temps de 
travail de had croix est égal à k — p/q — 0,5. L'élément 
moteur J et les croix 2, 3, 4 et 5 tournent dans les sens opposés. 
Lorsqu'une croix tourne, les trois autres restent en repos. 
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L'élément 1, mobile autour d'un axe fixe D, constitue un couple 
de rotation C avec l'élément 2 qui glisse dans la coulisse 4. La cou- 
lisse £ tourne autour d’un axe fixe A situé entre les axes D et B. L'élé- 
ment 2 porte un rouleau a qui entre périodiquement en prise avec les 
rainures radiales réctilignes d, iTépostes de façon symétrique, de la 
croix de Malte 3 tournant autour d'un axe fixe B. Les axes des rainu- 
res d forment entre eux un angle de 120°. L'élément 1 comporte l'arc 
de blocage b qui glisse sur les arcs de blocage € de la croix 3 durant 
les périodes de repos de cette dernière. Les longueurs des éléments 
du mécanisme satisfont à la condition AD = AC. La croix 8 possède 
trois périodes de mouvement 1, et trois périodes de repos {,. Le temps 


T de la rotation complète de l'élément 1 est égal à 


L'angle de rotation œr de l'élément 1, qui correspond à la période 
de repos de la croix 5, est égal à Fr = 300°. L’angle de rotation q,, 


de l'élément, qui correspond à la période de mouvement de la croix 8, 
est égal à @,, = 60°. Pour un tour complet de l'élément 1, l’angle 


de rotation Fe de la croix 3 est égal à Pc = 120°. Etant donné que 


le point E de l'élément 2 décrit le limaçon de Pascal g, la croix tourne 

à une vitesse angulaire variable lorsque l'élément moteur 1 est en 

mouvement uniforme. La croix 3 se déplace à une vitesse angulaire 

minimale quand l’axe de la rainure d coïncide avec la direction BD. 

En modifiant la dimension CE, on peut obtenir différentes lois du 

mouvement de la croix 3. L élément 1 et la croix 3 tournent dans les 
sens opposés. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, comporte Île 
fuseau a qui entre périodiquement en prise avec les rainures 
radiales rectilignes d, disposées de façon symétrique, de la 
croix de Malte 2 tournant autour d'un axe fixe B. Les axes 
des rainures d forment entre eux un angle de 45°. La croix 2 
possède huit périodes de mouvement t,, et huit périodes 
de repos t.. Le temps 7 de la rotation complète de l'élément 7 
est égal à 


T=tm+itr 

L'angle de rotation œ. de l'élément 7, qui correspond à la 
oe de repos de la croix 3, est égal à q, — 135°. L'angle 
e rotation ?n de l'élément 7, qui correspond à la période 
de mouvement de la croix 3, est égal à @,, — 225°. Pour un 
tour complet de l’élément 7, l'angle de rotation qe de la 
croix 9 est égal: à Te — 45°, La valeur du coefficient 
P= tm/T= 0,625. La valeur du coefficient g = tr/T — 0,375. 
Le coefficient du temps de travail 4 — p/q = 1,67. Lors- 
que l'élément moteur 1 cest en mouvement uniforme, la 
croix 3 reçoit un mouvement non uniforme. L'élément 
1 et la croix 2 tournent dans le même sens. 
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L'élément 1, mobile autour d'un axe fixe À, comporte le 
fuseau a qui entre périodiquement en prise avec les rainures 
radiales rectilignes d, disposées de façon symétrique, de la 
croix de Malte 2 tournant autour d'un axe fixe B. Les axes 
des rainures forment entre eux un angle de 120°. La croix 2 
possède trois périodes de mouvement t?, et trois périodes 
de repos t-. Le temps 7 dela rotation complète de l'élément 7 
est égal à 


T=tm+#tr 


L'angle de rotation æ. de l'élément 7, qui correspond au 
repos de la croix 2, est égal à @r = 60°. L'angle de rotation 
Pm de l'élément 7, qui correspond au mouvement de la 
croix 2, est égal à qn — 300°. Pour un tour complet de 
l'élément 1, l'angle de rotation de la croix 2 est égal à @e — 
— 120°. La valeur du coefficient p — t./T — 0,8333. 
La valeur du coefficient q — t}/T — 0,1667. Le coefficient 
du temps de travail k — p/q — 5. Lorsque l'élément moteur 1 
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est en mouvement uniforme, la croix 2 reçoit un mouvement 
non uniforme. Le rapport de transmission ài,, est égal à 
b @ ____ 2. (cos gi — À) 
2 O1 1 — 2). cos gi + 22 ? 
où ?. — R/L; R est le rayon AD ; L. la longueur AB; q1, 
l'angle courant de la rotation de l’élément Z; «, et w. 
les vitesses angulaires de l'élément Z et de la croix 2. La 
valeur maximale du rapport de transmission ài,, cst égale à 


ion — 0,464. 


Le coefficient 7, qui définit la grandeur de l'accélération 
angulaire e, de la croix au moment où le fuseau a engrène 
et désengrène, est égal à 


= 21 729 
4 wo? L] . 
L'élément Z et la croix 2 tournent dans le même sens. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe A, comporte deux fuseaux a 
qui entrent successivement en prise avec les rainures radiales recti- 
lignes d, disposées de façon symétrique, de la croix de Malte 2 tournant 
autour d’un axe fixe Z3. Les fuseaux a sont disposés l’un en face 
de l’autre à égale distance de l'axe A. Les axes des rainures d forment 
entre cux un angle de 60°. L'élément 1 comporte deux arcs de blo- 
cage b que glissent sur les arcs de blocage réspcctifs e de la croix 2 
durant Îles périodes de repos de cette dernière. Lorsque l'élément 
mot:ur 1 cst en rotation uniforme, la croix 2 reçoit un mouvement 
non uniforme avec six périodes de mouvement im et six périodes de 


repos f,. Le temps de la rotation complète de l'élément 1 est égal à 


T= 21m+2tr. 


L'angle de rotation ç. de l'élément 1, qui correspond au repos de la 
croix 2, est égal à Fr = 60°. L'angle de rotation Cm de l'élément 1, 
qui correspond au mouvement de la croix 2, est égal à Fm = 120°- 


Pour un demi-tour de l'élément 1, l’angle de rotation de la croix £# 
est égal à 60°. La valeur du coefficient p = tm/T = 0,3333. La valeur 


du coefficient q = {,/T = 0,1667. Le coefficient du temps de travail 
k = p/q = ?. Le rapport de transmission ï,. est égal à 


bo 22 — À (cos m1 — À) 
2 y 1—27 cos qi+ 2.2 ? 


où À — R/L; R est le rayon AD, I, la longueur AB; 1, l'angle cou- 

rant de la rotation de l'élément 1; o«. et os, les vitesses angulaires 

de l'élément 1 et de la croix 2. L'élément 1 et la croix # tournent 
dans les sens opposés. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, possède le 
fuseau a de section ovale qui entre successivement en prise 
avec les rainures d de la croix de Malte 2 tournant autour 
d’un axe fixe B. La croix 2 comporte quatre rainures d 
disposées de façon symétrique et dont les parois ne sont 
pas parallèles. L'élément 7 possède l’arc de ARE b qui 
lisse sur les arcs de blocage respectifs e de la croix 2 durant 
es périodes de repos de cette dernière. Lorsque l'élément 
moteur Z est en mouvement uniforme, la croix 2 reçoit un 
mouvement non uniforme avec quatre périodes de repos t- 
et quatre périodes de mouvement #,. Le temps 7 d'une 
rotation complète de l'élément 7 est égal à 


Le fuseau a, qui agit sur l’un des côtés de la rainure d, 
fait tourner la croix 2 d’un angle de 90°. L'élément Z tourne 
alors d'un angle de 60°. Le mécanisme fonctionne sans 
à-coups comme si les rainures d nétaient pas radiales. 
L'élément JZ et la croix 2 tournent dans les sens opposés. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, comporte le 
fuseau a qui entre successivement en prise avec les rainures 
radiales rectilignes d, disposées de façon symétrique, de la 
croix de Malte 2 tournant autour d’un axe fixe B. L'élé- 
ment Z comporte la rainure de blocage c qui glisse sur les 
deux fuseaux b diamétralement opposés de fa croix 2 durant 
la période de repos de cette dernière. Les fuseaux b sont 
disposés à égale distance de l'axe B et de façon symétrique 
par FAppot aux rainures d. Lorsque l'élément 7 est en rota- 
tion uniforme, la croix 2 reçoit un mouvement non uniforme 
avec quatre périodes de mouvement et quatre périodes de 
repos. L'élément 7 et la croix 2 tournent dans les sens opposés. 
Pour un tour de l'élément J, la croix 4 tourne d’un angle 


tol que pe — 90°. 
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L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, possède deux 
fuseaux a qui entrent périodiquement en prise avec les rai- 
nures radiales rectilignes d, disposées de façon symétrique, 
de la croix de Malte 2 tournant autour d'un axe fixe B. 
Les fuseaux a sont disposés à égale distance de l'axe 4, 
et les droites AC ct 4 D forment un angle de 90°. L'élément 7 
por l’arc de blocage b qui glisse sur l’un des deux arcs 
de blocage e de la croix 2 durant les périodes de repos de cette 
dernière. Lorsque l'élément moteur 1 est en rotation unifor- 
me, la croix reçoit un mouvement non uniforme. Pour 
deux tours de l'élément 7, la croix 2 effectue un seul tour 
avec deux périodes de mouvement et deux périodes de repos. 
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La roue dentéc Z, montée folle sur l'arbre 70, cest entraînée 
dans un mouvement de rotation uniforme autour de l'axe 
fixe B de l'arbre 10. Le levier 3, dont la goupille a sollicitée 
par le ressort 4 roule sur la came fixe 5 (non figurée), s’arti- 
cule sur la roue 7 rigidement reliée au levier 2. En pénétrant 
dans la rainure b de la croix de Malte 6, mobile autour d’un 
axe fixe D, le rouleau / du levier 2 imprime à cette croix 
un mouvement accéléré jusqu’au moment où le secteur 
denté 7 entre en prise avec le secteur &8 relié à la croix de 
Malte 6. Cette dernière est animée d'un mouvement de rota- 
tion uniforme. Dès que les secteurs dentés 7 et 8 désengrè- 
nent, le levier 3 tourne par rapport à un axe fixe À et s'en- 
gage dans la rainure d, provoquant ainsi un mouvement 
ralenti de la croix de Malte. Cette position est représentée 
sur la figure. La position de repos du levier 3 est montrée 
en trait discontinu. Lorsque le levier 8 sort de la rainure d, 
la croix de Malte est bloquée par l'élément 9 qui s'engage 
dans la rainure arquée e. 
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Le secteur denté 2, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec une roue dentée 3 qui tourne autour d'un axe fixe B. 
Le fuseau a de la roue 3 engrène périodiquement avec les 
rainures radiales rectilignes d, disposées de façon symétri- 
que, de la table Z. Pour un tour de la roue 3, la table 7 
tourne d'un angle égal à celui formé par les axes des deux 
rainures voisines d. Durant les périodes de repos, l'arc 4 
glisse sur les goupilles b de la table Z et bloque cette der- 
nière. La roue 83 et la table Z tournent dans le même sens. 
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MÉCANISME À FUSEAU ET ENGRENAGE 
DE LA CROIX DE MALTE 
AVEC ROUE MENÉE À ROTATION CM 
DE DIRECTION VARIABLE 


360 


Le disque 7, mobile autour d’un axe fixe À, comporte un 
fuseau a qui entre en prise avec les rainures radiales recti- 
lignes b, disposées de façon symétrique, de la croix de Malte 2 
tournant autour d'un axe fixe D. Lorsque le disque 1 fait 
un tour, la croix 2 effectue 1/5 de ce tour. La croix 2 est 
solidaire de la roue dentée 3 qui imprime à la roue dentée 4 
un mouvement intermittent autour d'un axe fixe C. On peut 
modifier le sens de rotation de la roue 4 en tournant le 
levier 5, qui porte les axes D et B des engrenages 8 et 6, 
autour de l'axe À. Les roues 3 et 4 se désengrènent, tandis 
que la roue 6 se met en prise avec les roues 4 et 3. 
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FE 


MÉCANISME À FUSEAU ET ENGRENAGE 
361 DE LA CROIX DE MALTE 
AVEC RAINURE DE BLOCAGE CM 


L'élément 7, mobile autour d un axe fixe A, comporte le 
fuseau à qui engrène successivement avec les rainures radia- 
les rectilignes d, disposées de façon symétrique, de la croix 
de Malte 2 tournant autour d'un axe fixe B. L’élément 1 
possède la rainure de blocage © qui glisse sur deux saillies 
voisines b durant la période de repos de la croix 2. Lorsque 
l'élément menant Z est en mouvement uniforme, la croix 2 
reçoit un mouvement non uniforme avec quatre périodes 
de mouvement et quatre périodes de repos. Pour un tour 
de l'élément Z, la croix 2 tourne d’un angle q, tel que @ce — 
— 90°. L'élément 7 et la croix 2 tournent dans les sens oppo- 
sés. 
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MÉCANISME À FUSEAU ET ENGRENAGE FE 


10e DE LA CROIX DE MALTE SPHÉRIQUE | cu 


L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, comporte le 

doigt a qui s'engage périodiquement dans les fentes b exé- 

cutées sur la surface sphérique de la croix de Malte 2 tour- 

nant autour d’un axe fixe B. L'arc de blocage d entre dans 

les encoches e de la croix 2 et glisse sur elles durant les 
périodes de repos de la croix. 


MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL À FUSEAU 
ET ENGRENAGE DE LA CROIX DE MALTE 


FE 
CM 


363 


L'élément 7, mobile autour d'un axe 4, comporte le fuseau a 
qu engrène périodiquement avec les rainures d de la croix 

e Malte 2 tournant autour d'un axe fixe B. Les rainures d 
sont exécutées suivant les profils hélicoïdaux. L'élément 7 
possède l'arc de blocage b qui glisse entre les doigts e de la 
croix 2 durant ses périodes de repos, empêchant ainsi la 
rotation spontanée de la croix 2. Les axes À et B ne se cou- 
pent pas et sont perpendiculaires entre eux. La croix 2 
a dix périodes de mouvement fn et dix périodes de repos fr. 


# 


Le temps 7 de la rotation complète de l'élément 7 est égal à 


Pour un tour de l'élément 7, la croix 2 tourne d’un angle 
Pe — 36°. 
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oo 
_ | MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL À FUSEAUX | FE 
364 [ET ENGRENAGE, À MOUVEMENT INTERMITTENT| cM 


mm 


L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe 4, comporte les 
fuseaux a qui engrènent périodiquement avec la rainure 
hélicoïdale b de l'élément 2 tournant autour d’un axe fixe B. 
Les axes À et B se coupent. Lorsque l'élément moteur 1 
est en mouvement uniforme continu, l'élément 2 effectue 
un mouvement avec des arrêts. La loi de la variation de la 
vitesse angulaire de rotation de l'élément 2 dépend du profil 
de la rainure hélicoïdale b. 
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5. Mécanismes de triage, d'avance 
et d'alimentation (365-366) 


MÉCANISME À PIGNON ET ENGRENAGE 
365 POUR AVANCE INTERMITTENTE _ 
DES PIÈCES PROFILÉES A 


FE 


L'élément 2, mobile autour d’un axe fixe À, comporte le secteur denté 
a qui engrène périodiquement avec les secteurs dentés b de la roue 5 
tournant autour d'un axe fixe B. La roue 2 comporte l'arcde blocage 
d qui glisse sur les arcs de blocage respectifs e de la roue 3 durant 
les périodes de repos de cette dernière. Pour un tour complet de l’élé- 
ment £, la roue 3 tourne d'un angle de 90°. L'élément 1 qui porte 
quatre palettes f est rendu solidaire de la roue 5. La palette f de l’élé- 
ment 1 entraîne les pièces profilécs 4, les sort de la trémie 5 et les amène 
vers la goulotte 6. La plaque 7 a pour but de guider et de retenir les 
pièces 4. La plaque 8, qui effectue un mouvement par ADRORS à la 
plaque 7, sert à libérer Îles pièces 4. La butée &8 est entraînée dans le 
mouvement par le levier 9 qu tourne autour d’un axe fixe GC et qui 
porte une saillie À sur laquelle agit la came 10 solidaire de la roue 2. 
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MÉCANISME D'AVANCE À FUSEAU FE 
366 ET ENGRENAGE TA 


L'élément 7, mobile autour d’un axe fixe B, comporte le 
fuseau a qui engrène périodiquement avec les rainures 
radiales rectilignes b, disposées de façon symétrique, de 
la croix de Malte 6 tournant autour d'un axe fixe D. L'élé- 
ment Z comporte l'arc de blocage d qui glisse sur les arcs de 
blocage respectifs e de la croix 6 durant les périodes de repos 
de cette dernière. La croix 6 a six périodes de mouvement 
et six périodes de repos. Pour un tour de l'élément 7, la 
croix 6 tourne d'un angle de 60°. La roue dentée 5, solidaire 
de la croix 6, engrène avec la roue dentée 4 qui tourne autour 
d'un axe fixe C. La roue 3, solidaire de la roue 4, engrène 
avec la roue dentée 2 qui tourne autour d'un axe fixe 4. 
Les rapports de transmission ài,, et i4, sont égaux à is — —1 
et igs — —3. Pour un tour de l'élément 7, la roue 2 tourne 
d'un angle de 180°. La serre 7, solidaire de la roue 2, saisit 
la pièce 8 et la transporte de gauche à droite; le plongeur 9 
projette ensuite la pièce sur le convoyeur f. 
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6. Mécanismes d’autres dispositifs 
spéciaux (367-371) 
MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL FE 


367 À FUSEAUX ET ENGRENAGE 
DU MOULIN À MEULE- DSp 


La roue 7, mobile autour d'un axe fixe À, comporte des 
fuscaux a qui engrènent avec les bras b de la roue 2 tournant 
autour d’un axe fixe B. La roue 2 se présente sous la forme 
de deux disques ronds c et d reliés entre eux au moyen de 
bras ronds b. Le mécanisme est destiné à transmettre le 
mouvement entre les axes qui ne se coupent pas et qui sont 
perpendiculaires entre eux. 
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MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE 
368 DU DISPOSITIF 
D'USINAGE DES PIGNONS 


b = — D 


RS RIRE d 

SNS | SNS NN KKKNTR 

PAL TrA | PTE 
ESS TRES | KR 


FE 
DSp 


Le pignon à usiner a est fixé sur le même axe que l'élément 7 
qui représente une partie du pignon identique à celui à usi- 
ner. On fixe l'élément 2 rigidement sur la table de la machi- 
ne-outil. Les axes de rotation des éléments 7 et 2 sont reliés 
par une plaque b. L'axe de rotation de la fraise coïncide 
avec l'axe du fuseau d. Lorsqu'on tourne la poignée e dans 
les sens indiqués par la flèche, l'élément 7 roule sur l’élé- 
ment 2 et la fraise c coupe le profil requis sur le pignon 


à usiner «a. 
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MÉCANISME À FUSEAU ET ENGRENAGE 

POUR DÉROULER LE FIL DE CHAÏNE FE 

DE L’ENSOUPLE ET L'ENVOYER VERS DSp 
LE HARNAIS 


369 


Le mouvement du pignon 7, mobile autour d'un axe fixe 
et monté sur l'arbre de commande À de la machine-outil, 
est transmis au moyen de la chaîne 2 au pignon 3 monté 
sur l'arbre B qui porte également le disque 4 comportant 
le fuseau a. Lorsque le disque tourne, le fuseau a s engage 
dans les rainures de la croix de Malte 5, lui imprimant une 
rotation périodique, en même temps qu'à la roue dentée 
conique 6, autour d’un axe fixe C. Le mouvement de la 
roue 6 est transmis au rouleau transporteur 12 par l'inter- 
médiaire de la roue conique 77, de la vis tangente 7, de la 
roue tangente 8 et des engrenages 9, 10 et 11. Lorsque le 
rouleau 12 est en mouvement, le fil de chaîne se déroule 
de l’ensouplo 13 avec une faible tension produite par un 
frein à corde. Le fil de chaîne passe autour du rouleau 72, 
du rouleau auxiliaire 74 et de l'élément 15, puis est dirigé 
vers les lices. On règle le déroulement de la chaîne à l’aide 
de la roue dentée interchangeable 70. L'axe sur lequel sont 
montées les roues dentées 9 et 70 est rendu à cet effet soli- 
daire de l'élément 16. 
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MÉCANISME À FUSEAU ET ENGRENAGE | FE 
370 DU COMPTEUR AVEC 
ROUE MOTRICE À DENT UNIQUE DSp 


L'élément 7, mobile autour d'un axe fixe À, comporte le 
fuseau à qui engrène périodiquement avec les dents d de la 
roue 2 tournant autour d’un axe fixe B. Lorsque la roue 
motrice 1 tourne d’un angle +, la roue 2 effectue 1/10 du 
tour. On empêche la rotation spontanée de la roue 2 à l'état 
de repos en introduisant l’une des dents entre les circonfé- 
rences concentriques b et c avant et après la mise en mouve- 
ment, et plus tard, en disposant deux dents sur la circonfé- 
ronce b. 
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FE 
DSp 


MÉCANISME À FUSEAUX ET ENGRENAGE 


a71 DU COMPTEUR COAXIAL 


Coupe DE 


Couge F6 


Lorsque la roue motrice Z portant deux ergots 4 et 5 tourne 
d'un angle 1 autour d'un axe fixe Æ, la roue intermédiaire 2 
et la roue menée 3, qui est toujours en prise avec la premiè- 
re, tournent autour des axes fixes F et Z7Z d'un angle qui 
comprend deux dents, c.-à-d. que la roue 3 portant vingt 
dents effectue 1/10 du tour complet. Les dents de la roue 
intermédiaire 2 possèdent alternativement une largeur 
complète et une largeur réduite. Lorsque la roue 3 est au 
repos, les deux dents de largeur complète de la roue inter- 
médiaire 2 so situent sur la circonférence de la roue motri- 
ce 1, empêchant ainsi la rotation spontanée de la roue 83. 


IV 
Mécanismes 
à rochet et engrenage 


RE 


1. Mécanismes à trois éléments d'usage général Tr 
(372-409). 2. Mécanismes à quatre éléments d'usage 
général Q (410-421). 3. Mécanismes à éléments multiples 
d'usage général M (422-452). 4. Mécanismes avec 
arrêts Ar (453-457). 5. Mécanismes des pus Rg 
(458-464). 6. Mécanismes des dispositifs de mesure et 
d'essai ME (465). 7. Mécanismes d'arrêt, do blocage 
et de verrouillage AV (466-475). 8. Mécanismes des 
accouplements Ac (476-477). 9. Mécanismes des appa- 
reils de levage AL (478-487). 10. Mécanismes de triage, 
d'avance et d'alimentation TA (488-492). 11. Méca- 
nismes de commutation, d’enclenchement et de déclen- 
chement CE (493). 12. Mécanismes d'autres dispositifs 
spéciaux DSp (494-502). 


1. Mécanismes à trois éléments d'usage 


général (372-409) 


MÉCANISME À ROCHET AVEC CLIQUET | RE 
372 À RESSORT T- 


La roue à rochet 7 tourne autour d'un axe fixe dans le sens 
indiqué par la flèche. La rotation de la roue à rochet/ en 
sens inverse est rendue impossible par le cliquet à ressort 2, 
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_ MÉCANISME À ROCHET, À DENTURE RE 
INTÉRIEURE AVEC CLIQUET RÉVERSIBLE | "= 


La roue à rochét 7, qui comporte les dents disposées sur sa 

surface intérieure, tourne autour d'un axe fixe 4. Le cli- 

quet réversible 2 peut tourner autour d’un axe B serré 

par un ressort plat 3. Le sens éventuel du mouvement de la 

roue à rochet Z dépend la position du cliquet réver- 
sible 2. 
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MÉCANISME AVEC UNE ROUE À ROCHET |RE 


374 COMPORTANT DES FUSEAUX Tr 


Sous l’action du poids @, la roue 
à rochet Z tourne autour d'un axe 
fixe À dans le sens indiqué par 
la flèche. La roue Z comporte des 
fuseaux a disposés suivant deux 
cercles concentriques. Le cliquet 
2 est animé d’un mouvement d'os- 
cillation autour d’un axe fixe B 
et entre périodiquement en prise 
avec les fuscaux a de Îla roue 7 
imprimant à cette dernière un 
mouvement de rotation inter- 
mittent. 


RE 
Tr 


MÉCANISME À ROCHET AVEC 


5 | UNE CRÉMAILLÈRE À DENTS OBLIQUES 


La crémaillère à rochet 7, munie de dents obliques b, peut 
se déplacer d’un mouvement de translation dans un guidage 
fixo a dans le sens indiqué par la flèche. Le cliquet 2, mobile 
autour d’un axe fixe À, est sorré constamment par la force P 
contre les dents de la crémaillère à rochet 7 et ne lui permet 
de se déplacer que dans le sens indiqué par la flèche. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC RE 


376 CRÉMAILLÈRE LISSE Tr 


La crémaillère lisse 7 se déplace d'un mouvement de transla- 

tion dans un guidage fixe a dans le sens indiqué par la 

flèche. L'élément 3, mobile autour d'un axe fixe À, consti- 

tue un couple de rotation B avec le cliquet 2 muni de dents b. 

Lorsque le cliquet entre en prise avec la crémaillère 7, 

cette dernière ne peut se déplacer que dans le sens indiqué 
par la flèche. 
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MÉCANISME À ROCHET ET ENGRENAGE 


377 DU REMONTOIR D'HORLOGERIE 


La roue dentée 4 et le tambour 3, rendu solidaire de la 
première, sont montés fou sur l'arbre 7. Le ressort plat 2 
cnroulé en spirale est fixé à la surface intérieure du tam- 
bour 3. L'autre extrémité du ressort 2 est fixée à l'arbre 1 
qu'on remonte en le faisant tourner dans le sens des aiguil- 
les d’une montre autour d'un axe fixe À et qui est ensuite 
maintenu en position fixe au moyen de la roue à rochet 5 
et du ciquel 6 tournant autour d'un axe fixe B. En se dé- 
tendant, le ressort fait tourner le tambour 3 et la roue 4. 
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378 | MÉCANISME DE L'ÉCHAPPEMENT À ANCRE 


Lorsque la fourche d'ancrage 2 

oscille autour d'un axe fixe B, 

la roue à rochet 7, soumise à 

l'action du poids de la charge Q, 

tourne avec des arrêts autour 
d'un axe fixe 4. 


379 | MÉCANISME DE L'ÉCHAPPEMENT À ANCRE 


Lorsque la fourche d'ancrage 2 

oscille autour d'un axe fixe B, 

la roue à rochet 7, soumise à 

l’action du poids de la charge Q, 

tourne avec des arrêts autour 
d'un axe fixe À. 
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380 | MÉCANISME DE L’ÉCHAPPEMENT À ANCRE 


Lorsque la fourche d'ancrage 2 oscille autour d'un axe 

fixe B, la roue à rochet 7, soumise à l’action d'un couple 

de torsion constant, tourne avec des arrêts autour d'un 
axe fixe À. 


RE 


381 | MÉCANISME DE L'ÉCHAPPEMENT À ANCRE Tr 


Lorsque la fourche d'ancrage 2 oscille autour d'un axefixe À, 
la roue à rochet 7, soumise à l’action d’un couple de torsion 
constant, tourne avec des arrêts autour d'un axe B. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC 
UN CLIQUET D’ARRÊT PRISMATIQUE 


CZZZ 


MÉCANISME À ROCHET AVEC 
DES CLIQUETS À GRADINS 


40 


La roue à rochet 7 tourne 
autour d'un axe fixe 4. 
Le cliquet d'arrêt prisma- 
tique 2 glisse dans un gui- 
dage fixe a — a et possède 
un doigt b qui cengrène 
avec les dents d de la roue 1. 
Le cliquet d'arrêt 2 subit 
l'action constante du res- 
sort 3 qui le serre contre 
les dents d de la roue à 
rochet 2, empêchant cette 
dernière de tourner dans le 
sens opposé à celui indiqué 
par la flèche. 


Les secteurs dentés 7 et 2, 
mobiles autour des axes 
fixes À et B, possèdent des 
ressorts plats 4 et 3 qui 
mettent les secteurs en pri- 
se. Chacun des secteurs peut 
servir ou bien de rochet, 
ou bien de cliquet. 


RE 
Tr 


RE 
Tr 


CS 


MÉCANISME À ROCHET DU MANCHON RE 
À GRIFFES Tr 


Les disqués Z et 2, mobiles autour des axes fixes 4 et B, 
portent sur leurs faces frontales des dents identiques a. 
La transmission de la rotation de l'arbre 3 à l'arbre 4 n'est 
ossible que dans le sens indiqué par les flèches. Lorsque 
a rotation change de sens, le disque 2 glisse sur le disque 1. 
Le ressort 5 assure l'accrochage des disques Z et 2. 


MÉCANISME À ROCHET, À DENTURE RE 
EXTÉRIEURE AVEC CLIQUET . 
RÉVERSIBLE : 


La roue à rochet 7 tourne 
autour d'un axe fixe A. Le 
cliquet réversible 2 est mo- 
bile autour d’un axe fixe B. 
Le sens de rotation de la roue 
à rochet Z dépend de la posi- 
tion du cliquet réversible 2, 
bloqué par le ressort plat 8. 
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MÉCANISME À ROCHET, À DENTURE Re 
386 EXTÉRIEURE AVEC 
CLIQUET RÉVERSIBLE Tr 


La rouc à rochet Z tourne autour d'un axe fixe 4. Le cliquet 

réversible 2 est mobile autour d'un axe fixe B qui a la for- 

me d'un pose triangulaire 3. Le sens de rotation de la 

roue à rochet Z dépend de la position du cliquet réversible 2. 

On fixe la position du cliquet sur l'élément 3 à l’aide du 
ressort 4 et du coulisseau 5. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC SECTEUR RE 


oi — 


Le secteur d’encliquetage à gradins 7, mobile autour d'un 

axe fixe À, ne peut tourner que dans le sens indiqué par 

la flèche. Le cliquet 2, mobile autour d'un axe fixe B, 

empêche le secteur de tourner dans le sens inverse. Le res- 

sort 3 sert à assurer l'effort de contact entre la roue 7 et le 
cliquet 2, 
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. MÉCANISME À ROCHET AVEC ROUE RE 
À ROCHET NON RONDE Tr 


La roue à rochet 7, mobile autour d’un axe fixe À, comporte 

les dents a disposées sur sa surface latérale en forme de 

spirale. Lorsque la roue à rochet Z tourne, le cliquet 2 se 

déplace par saccades autour d'un axe fixe B dans le sens 

indiqué par la flèche. Le ressort 3 sert à assurer l'effort 
de contact entre le cliquet 2 et la roue 1. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC RE 


389 UN CLIQUET D'ARRÊT PRISMATIQUE Tr 


La roue à rochet 2 tourne autour d'un axe fixe 4. Le cliquet 
d'arrêt p'snatique 1 qui glisse dans un guidage fixe a subit 
en permanence l’action d'un ressort (non montré sur Île 
dessin) qui le serre contre les dents de la roue à rochet 2. 
Le cliquet d'arrêt 1 ne permet pas à la roue à rochet 2 de 
tourner dans le sens opposé à celui indiqué par la flèche, 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC ARRÊTOIR 


°90 PRISMATIQUE 


La roue à rochet à denture latérale 2 tourne autour d un 
axe fixe À. Le cliquet 7 glisse dans un guidage fixe a. Le 
cliquet d'arrêt Z subit l'action constante d'un ressort (non 
figuré sur le dessin) qui serre ce cliquet contre les dents de 
la roue à rochet 2 ct ne permet pas à cette dernière de tour- 
ner dans le sens opposé à celui indiqué par la flèche. 


MÉCANISME À ROCHET AVEC CLIQUET RE 
SL À RESSORT Tr 


La roue à rochet 7 tourne autour d’un axe fixe À dans le 
sens indiqué par la flèche. Le ressort 2 sert à empêcher la 
roue à rochet 7 de tourner dans le sens opposé. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC ARR£TOIR RE 
À RESSORT Tr 


La roue à rochet Z tourne autour d'un axe fixe A dans Île 
sens indiqué par la flèche. Le ressort 2 empêche la roue 


à rochet Z de tourner dans le sens opposé. 
a MÉCANISME À ROCHET AVEC RE 
CRÉMAILLÈRE À DENTURE OBLIQUE Tr 


La crémaillère à rochet Z portant les dents obliques b se 
déplace d’un mouvement de translation dans un guidage 
fixe a — a dans le sens indiqué par la flèche. La marche 
arrière de la crémaillère Z est rendue impossible par le 
cliquet 2 qui tourne autour d'un axe fixe À et qui est serré 
be Me par le ressort 3. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC 


394 CRÉMAILLÈRE À DENTURE DROITE Tr 


La crémaillère à rochet 7 portant les dents droites d se 
déplace d'un mouvement de translation dans un guidage 
fixe a dans le sens indiqué par la flèche. Lorsque le cliquet 2, 
mobile autour d'un axe fixe 4, s'engage entre les dents d 
de la crémaillère 7, cette dernière ne peut se déplacer que 
dans le sens indiqué par la flèche. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC RE 


395 CRÉMAILLÈRE À FUSEAUX Tr 


à i e déplace 
émaillère à rochet 1, munie de fuseaux a, se dé 
Pa pare de AE RUE Li 
s indiqué par la flèche. Le Los 
de axe fixe À. est serré par la force P ae 
rouleaux a de la crémaillère Z et ne lui permot ose ép 
quo dans le sens indiqué par la flèche. 


RE 
Tr 


MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL 


396 À ROCHET AVEC CRÉMAILLÈRE 


IS 


ATEN NNNNTI 


Ï 


émaillère à rochet Z portant les dents obliques b est 
née d'a mouvement de translation dans un ques 
fixe a dans le sens indiqué par la flèche. Le cliquet 2, mo : 
autour d'un axe fixe À, est serré en permanence paË - 
poids P contre les dents de la crémaillère à rochet 7, ne : 
permettant de se déplacer que dans le sens indiqué par 
che. 
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MÉCANISME DE L'ÉCHAPPEMENT 
À ANCRE 


397 


La roue 7 portant les fusceaux a tourne autour d'un axe 

fixe À dans le sens indiqué par la flèche et subit en perma- 

nence l’action d’un moment extérieur. La fourche d ancra- 

ge 2 portant deux dents b et c oscille autour d’un axe fixe B. 

Lorsque la fourche 2 oscille autour de l’axe B, la roue à fu- 
seaux Z tourne avec des arrêts. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC ROUE 
À FUSEAUX ET CLIQUET PROFILÉ 


398 


La roue à fuseaux Z portant les fuseaux b tourne autour d’un 

axo fixe À dans le sens indiqué par la flèche. Le cliquet 

rofilé 2 qui comporte une rainure a tourne autour d’un axe 

ixe B. La roue / ne peut tourner que dans le sens indiqué 

par la flèche. Par sa rainure a, le cliquet 2 empêche la roue 7 
de tourner dans le sens opposé. 
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MÉCANISME À ROCHET 
399 AVEC CRÉMAILLÈRE À FUSEAUX 


RE 


La crémaillère à rochet Z portant les fuscaux a se déplace 
d'un mouvement de translation dans un guidage fixe b — b 
dans le sens indiqué par la flèche. Le profil de travail e 
du cliquet 2 qui tourne autour d’un axe fixe À est tracé 
suivant un arc de cercle de centre À. La crémaillère Z ne 
peut se déplacer que dans le sens indiqué par la flèche. Sa 
marche arrière est rendue impossible par le cliquet 2. 
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AVEC ROUE 


MÉCANISME À ROCHET 
À FUSEAUX 


Tr 


La rouc à fuseaux Z portant les fuseaux a tourne autour d’un 
axe fixe À dans le sens indiqué par la flèche. Le cliquet 2 
pivote autour d’un axe fixe B, étant serré par le ressort 3 
contre les fuseaux a de la roue Z. La roue Z peut tourner 
non seulement dans le sens indiqué par la flèche, mais aussi 
dans le sens inverse, si la résistance du ressort 3 est sur- 
montée. 


431 


RE 
Tr 


MÉCANISME À ROCHET ET CRÉMAILLÈRE 
AVEC CLIQUET À DEUX BRAS 


401 


La crémaillère à rochet 7 portant les dents trapézoïdales b 
se déplace d’un mouvement de translation dans un guidage 
fixe a — a dans le sens indiqué par la flèche. Le cliquet à 
deux bras 2 pivote autour d'un axe fixe À et s'engage alter- 
nativement par ses extrémités d dans les creux e des dents b. 
Lorsque le cliquet 2 oscille, la crémaillère 7 effectue un 
mouvement de translation avec des arrêts. 
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MÉCANISME À ROCHET ET CRÉMAILLÈRE | RE 
AVEC CLIQUET PRISMATIQUE Tr 


402 


La crémaillère à rochet Z portant les dents obliques d so 
déplace d'un mouvement de translation dans un guidage 
fixe a dans le sens indiqué par la flèche. Le cliquet prisma- 
tique 2 effectue un mouvement de translation dans un 

idage fixe b. Le cliquet 2 est serré en permanence par la 
orce ? contre les dents d de la crémaillère à rochet 7, ne 
permettant à cette dernière de se déplacer que dans le sens 

indiqué par la flèche. 
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MÉCANISME À ROCIIET AVEC CLIQUET RE 
D’ARRÉT Tr 


403 


La rouc à rochet Z tourne autour d'un axe fixe 4. Le cliquet 

d'arrêt 2 pivote autour d’un axe fixe B. Lorsque le cliquet 2 

entre on prise avec la roue 7, cette dernière ne peut tourner 
que dans le sens indiqué par la flèche. 
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; MÉCANISME À ROCHET AVEC CLIQUET RE 
404 PRISMATIQUE Tr 


La roue à rochet Z tourne autour d’un axe fixe 4. Le cliquet 

prismatique 2 glisse dans un guidage fixe a. Lorsque le 

cliquet 2 entre en prise avec la roue 7, cette dernière ne 
peut tourner que dans le sens indiqué par la flèche. 
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405 | MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL À ROCHET RE 
ù AVEC ROUE À DENTURE LATÉRALE Tr 


+ 


La roue à rochet 7, mobile autour d’un axe fixe 4, porte 

les dents a situées sur sa surface frontale. Le cliquet 2 pivote 

autour d’un axe fixe B. Les axes À et B ne se coupent pas 

et sont PR entre eux. Le plan de rotation 

central du cliquet 2 est tangent au cercle primitif des dents 
de la roue 1. 
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cl MÉCANISME À ROCHET AVEC DEUX |RE 
. ROUES À ROCHET Tr 


Les roues à rochet 2 ct 4, calées sur l'arbre Z, tournent autour 

d'un axe fixe 4. Les dents des roues 2 et 4 sont décalées 

les unes par rapport aux autres d’un demi-pas d'engrenage. 

Le cliquet 3 peut engrener alternativement avec les roues 

2 et 4. Il en résulte que l'arbre 7 tourne d'un angle qui 

correspond au demi-pas d'engrenage des roues à rochet 
2 et 4. 
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. MÉCANISME À ROCHET, À DENTURE RE 
‘ INTÉRIEURE AVEC CLIQUET INTÉRIEUR Tr 


La roue à rochet 7, mobile autour d'un axe fixe 4, porte 

les dents à qui sont situées sur sa surface intéricure, Le 

cliquet 2 pivote autour d'un axe fixe B et bloque la roue 1. 

La roue 7 ne peut ASUS dans le sens indiqué par la 
éche. 
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MÉCANISME À ROCHET D'UNE ROUE RE 
108 À DENTS PROFILÉES Tr 


Les dents profilées confèrent à la roue à rochet 7, qui tourno 
autour d’un axe fixe À dans le sens de la flèche, la possibi- 
lité d’une courte marche arrière chaque fois que la roue 
tourne d'une dent. Le cliquet tourne autour d’un axe fixe B. 
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MÉCANISME À ROCHET D'UNE ROUE RE 
Tr 


409 À DENTURE INTÉRIEURE 
AVEC CLIQUET EXTÉRIEUR 


La roue à rochet Z, mobile autour d’un axe fixe À, porte 

les dents a qui sont situées sur sa surface intérieure. Le 

cliquet 2 pivote autour d’un axe fixe Z et bloque la rouc 1. 

La roue Z no pout tourner que dans le sens indiqué par la 

flèche. L’axe de rotation B du cliquet 2 se trouve en dehors 
de la rouc 1. 
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9, Mécanismes à quatre éléments d'usage 
général (410-421) 


MÉCANISME À ROCHET AVEC CLIQUET 
ANIMÉ D'UN MOUVEMENT COMBINÉ 


RE 
Q 


410 


L'élément Z qui tourne autour d'un axe fixe À constituo 
un couple de rotation B avec le cliquet 2. Le cliquet 2 engrè- 
ne avec la crémaillère à rochet 3 qui coulisse dans un guidage 
fixe a — a. Lorsque l'élément Z tourne dans le sens indiqué 
par la flèche, le cliquet 2 reçoit un mouvement combiné ; 
par son extrémité d, il glisse et bute contre les dents b de la 
crémaillère 3, imprimant ainsi à cette dernière un mouve- 
ment intermittent dans le sens indiqué par la flèche. 
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RE 
411 MÉCANISME SILENCIEUX À ROCHET 


La rouc dentée 5, mobile autour d'un axe fixe À, porte un 

cliquet 3 qui peut pivoter autour d’un axe B et qui comporte 

un ergot b. La bague 2, solidaire de la rouc à rochet 7, pos- 

sède des butécs a. Lorsque la roue à rochet Z tourne, la butée 

a qui appuie sur l’ergot b relève le cliquet 3, ce qui atténue 

le bruit. Le ressort 4 sert à assurer l'effort de contact entre 
le cliquet 3 et la roue à rochet J. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC ROUE 
412 À ROCIIET À ANGLE 
DE ROTATION RÉGLABLE Q 


Le levier Z est animé d'un mouvement d'oscillation autour 

d'un axe fixe À d’un angle déterminé a. Lorsque le levier 7 

est en mouvement, le cliquet 2, qui pivote autour d'un axe B 

et appartient au levier 7, fait tourner la roue à rochet 3 

autour de l'axe fixe A. On règle l'angle de rotation de la 

roue 3 en déplaçant le fixateur a du levier 4 dans les orifices 
b du support. 
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413 MÉCANISME À ROCIIET AVEC BOUTON 


Lorsqu'on appuie sur le bouton Z, la roue à rochet 3 et 

l'élément carré 4, mobile autour d’un axe fixe À ct solidaire 

de cette roue, tournent d’un angle de 90° sous l’action du 

eliquet 2 qui constitue le couple de rotation D avec le bou- 

ton 7. Les ressorts 5 immobilisent l'élément 4 après sa 
rotation. 
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“te MÉCANISME DE L'ÉCHAPPEMENT 
il À ANCRE AVEC FOURCHE BILATÉRALE 


Le disque 7, mobile autour d’un axe fixe À, porte le fuseau C 

qui entre périodiquement en prise avec les côtés b de la 

fourche d'ancrage bilatérale 2. Lorsque le disque 7 est en 

mouvement, la fourche 2 reçoit un mouvement d'oscillation 

autour d'un axe fixe B. La roue 3 qui subit l'action constan- 
te d'un couple moteur tourne avec des arrêts. 
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MÉCANISME DE L'ÉCHAPPEMENT 
À ANCRE Q 


Lorsque la fourche d'ancrage 2, mo- 
bile autour d’un axe fixe B, est en 
mouvement d'oscillation, la roue à 
rochet 7, qui subit l'action d'une 
charge Q, tournera chaque fois d'une 
dent autour d’un axe fixe 4. 


MÉCANISME À ROCHET AVEC CLIQUET RE 
416 RÉVERSIBLE ANIMÉ D'UN MOUVEMENT 
CONTINU 


La roue à rochet Z tourne autour d’un axe fixe 4. Le cliquet 

réversible 2 tourne autour de l’axe fixe B qui appartient 

à l'élément 3. L'élément 3 se déplace d'un mouvement 

alternatif dans un guidage fixe b — b. Le sens de rotation 

de la roue à rochet 7 dépend de la position B ou B° de l'axe 
du cliquet réversible 2. 
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y | MÉCANISME À ROCHET AVEC CLIQUET | RE 
| RÉVERSIBLE é 


La roue à rochet 7 est mo- 
bile autour d’un axe fixe À. 
Le cliquet réversible 2 tour- 
ne autour de l’axo B qui 
appartient à l'élément 83. 
L'élément 3 tourne fou au- 
tour de l’axe 4. Le sens 
de rotation de la roue à ro- 
chet 1 dépend de la posi- 
lion B ou B’ du cliquet 
réversible 2. 


MÉCANISME À ROCIIET AVEC ROUE RE 


8 | À FUSEAUX ET CLIQUET À GALET Q 


La roue Z portant les fu- 
seaux a tourne autour d’un 
axe fixe À dans le sens 
indiqué par la flèche. Le 
cliquet 3, pivotant autour 
d'un axe fixe B, est serré 
ar le ressort 4 contre Îles 
useaux. Le cliquet com- 
porte un galet 2 qui tourne 
fou sur un axe C. La roue 7 
peut tourner non seulc- 
ment dans le sens indiqué 
par la flèche, mais égale- 
ment dans le sens opposé. 
Cependant dans ce der- 
nier cas il faut appliquer 
du côté de la roue un ef- 
fort un peu plus grand. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC ROUE À RE 


419 FUSEAUX ET CLIQUET PROFILE Q 


La roue à fuseaux 
1, mobile autour 
d’un axe fixe À, su- 
bit l'action d'un 
couple moteur exté- 
rieur. Le cliquet pro- 
filé comportant une 
encoche b peut oscil- 
ler autour d'un axe 
fixe B. Lorsque le 
cliquet 2 est en mou- 
vement d'oscillation, 
la roue Z tourne 
avec des arrêts dans 
le sens indiqué par la 
flèche. 


MÉCANISME À ROCHET AVEC RE 


. DEUX CLIQUETS Q 


La roue à rochet 1, 
mobile autour d’un axe 
fixe À, engrèene avec les 
cliquets 2 et 3 qui pivo- 
tent autour d'un axe 
fixe B. Les longueurs 
des parties en contact 
des cliquets 2 et 3 dif- 
fèrent du demi-pas 
d’'engrenage. Les axes 
de rotation descliquets 
coïncident. La présence 
dedeuxcliquetsrevient 
à doubler le nombre 
de dents de la roue à ro- 
chetZ.LaroueZnepeut 
tourner quedans le sens 
indique par la flèche. 


S ? 
ST 


Es 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC RE 


421 DEUX CLIQUETS 


La roue à rochet 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 

avec les cliquets 2 et 3 qui pivotent autour des axes fixes B 

et C. La présence de deux cliquets revient à doubler le 

nombre de dents de la roue à rochet 7. La roue Z ne peut 

tourner que dans le sens indiqué par la flèche. Les longueurs 

des parties en contact des cliquets 2 et 3 diffèrent du demi-pas 
d’engrenage. 
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29—01416 


8. Mécanismes à éléments multiples 
d'usage général (422-452) 


MÉCANISME À ROCHET, À DENTURE ÎRE 
422 INTÉRIEURE AVEC QUATRE | 
CLIQUETS MENANTS 1 


La roue à rochet Z portant les dents situées sur sa surface 
intéricure tourne autour d'un axe fixe À. La roue 7 engrène 
par ses dents a avec les quatre cliquets 2 qui pivotent autour 
des axes B de l'élément 3. Les ressorts 4 serrent les cliquets 2 
contre les dents a. Lorsque l'élément 3 est en mouvement, 
la roue Z tourne à la même vitesse angulaire et ne peut 
tourner par rapport à l'élément 3 que dans le sens opposé 
à celui des aiguilles d’une montre. 
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MÉCANISME À ROCHET ET LEVIERS RE 
423 DE LA ROUE LIBRE A 
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Lorsque l'arbre 7 tourne autour d’un axe fixe À, la roue 
à rochet 7, reliée au premier, imprime à la bride 3, rigide- 
ment montée sur l'arbre 8, au moyen de cliquets 2 un mou- 
vement do rotation dans le sens de la flèche. L'arbre 8 
reçoit donc une rotation à une vitesse angulaire égale à la 
vitesse angulaire de l'arbre 7. Les bouchons de friction, 
serrés entre le plateau de friction 5 et la roue Z au moyen 
des ressorts 6 et des goujons a, sont logés dans les orifices 
des tenons b des cliquets 2. Lorsque la vitesse angulaire 
de l'arbre 8 mis en mouvement par la rouc dentée 4 augmen- 
te, les cliquets 2 pivotent autour de leurs axes et désengrè- 
nent de la roue à rochet 7. La rotation des cliquets est limi- 
tée par les ergots d. La commande de roue libre une fois 
déclenchée, l'arbre 8 reste en repos jusqu'à ce que les cli- 
quets 2, ayant opéré une rotation autour de leurs axes dans 
le sens inverse, entrent en prise avec la roue à rochet 1, 
imprimant ainsi à l'arbre 8 une vitesse angulaire égale 
à celle de l'arbre 7. 
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MÉCANISME À ROCHET DE LA COMMANDE 
À RESSORT 


ù W 
5 
= 


Lorsque l'excentrique Z tourne autour d'un axe fixe 4, le 
loquet 77, animé d'un mouvement alternatif, fait tourner 
la roue à rochet 2 qui est calée sur l’arbre 78 tournant autour 
d’un axe fixe B. En tournant, l'arbre Z8 remonte successive- 
ment les ressorts 3, 4, 5, 6 et 7? dont les extrémités extérieu- 
res sont fixées sur les boîtes 8, 9, 10, 11 et 12, et les extré- 
mités intérieures sur les douilles de ces boîtes et sur la 
roue 2. On imprime ainsi à la roue Z3 un mouvement de 
rotation. Pour éviter que les ressorts ne soient remontés 
au-delà d’une certaine limite, l’on a prévu un mécanisme 
d'arrêt constitué des roues dentées 14 et 15 comportant les 
dents a et b qui, après un certain nombre de rotations de 
l’arbre 78, butent l'une contre l’autre, empêchant ainsi 
la rotation ultérieure de l'arbre 78. On peut également 
remonter les ressorts à la main, en tournant la tête 76 dans 
le sens des aiguilles d'une montre. 
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MÉCANISME À ROCHET POUR 
425 TRANSFORMER LE MOUVEMENT 
ALTERNATIF EN MOUVEMENT DE ROTATION 


Lorsque l'élément 7 se déplace de gauche à droite, ce mouve- 
ment est transmis au moyen du levier 2 au levier 3 qui 
ponte le cliquet d'arrêt 4. Le levier 3 est monté fou sur 
’arbre 11 et tourne autour d’un axe fixe À. Sollicité par 
le ressort 5, le cliquet d'arrêt 4 agit sur les dents de la roue 
à rochet 6. Cette dernière ainsi que l'arbre 71 se mettent 
à tourner dans le sens inverse des aiguilles d’une montre. 
Lorsque l'élément Z se déplace de droite à gauche, ce mou- 
vement est transmis au moyen du levier 7 au levier 8 monté 
fou sur l’arbre 71. Le cliquet d'arrêt 9, qui bute contre les 
dents de la roue à rochet sous l’action du ressort 70, fait 
tourner cette roue, en même temps que l'arbre 27, dans le 
même sens. Le cliquet d'arrêt 4 glisse alors sur les dents 
de la roue à rochet 6. On transforme ainsi le mouvement 
alternatif de l'élément Z en mouvement de rotation do 
l'arbre 71. 
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Fe MÉCANISME À ROCHET AVEC ÉLÉMENT RE 
ÉLASTIQUE M 


Le disque 6, mobile autour d’un axe fixe À, subit l’action 
d'un couple créé par la charge Q. Lo disque 6 est relié par 
le ressort 7 à l'élément Z. Le disque 6 comporte le guidage 5 
dans lequel se déplace le cliquet 2. Ce cliquet engrène avec 
la rouc à rochet fixe 4. Lorsque l'élément Z tourne sous 
l'action du ressort en spirale 7, il désengrène par son ergot a 
le cliquet 2 de la roue à rochet 4 et repousse le ressort 2. 
Le disque 6 tourne jusqu'à ce que le cliquet 2 entre en prise 
avec la dent suivante de la roue fixe 4 sous l’action du 
ressort 3. Lorsque l'élément 6 commence à tourner, la mani- 
velle Z s'arrête sous l’action d’un mécanisme non figuré 
sur lo dessin. Lors de la rotation de l'élément 6 le ressort 
en spirale 7 cest remonté, et le processus reprend. 
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. MÉCANISME À ROCHET AVEC ÉLÉMENT | RE 
4 ÉLASTIQUE M 


Le disque 5, mobile autour d’un axe fixe À, subit l'action 
d’un couple moteur créé par le poids @. L'une des extrémités 
du ressort 4 est reliée au disque 5, et l’autre agit sur le cli- 
quet 2 qui s'articule en B sur le disque 5. L'élément 7 tourne 
sous l’action du ressort 4 qui agit par l'intermédiaire du 
cliquet 2 sur le tenon a de cet élément. Le cliquet 2 désen- 
grène de la roue à rochet fixe 3, et le disque 5 se met à tour- 
ner sous l'action du poids Q. Cette rotation continue jusqu'à 
ce que le cliquet 2, butant contre le tenon a de l'élément 1 
bloqué par un dispositif spécial non représenté sur la figure, 
entre en prise avec la dent suivante de la roue 3. Lorsque 
le disque 5 tourne, le ressort 4 se tend, et le processus re- 
commence. 
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58 | MÉCANISME AROCHET AVEC. ÉLÉMENTS 
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L'élément 1, qui comporte le coin b, coulisse dans un guida- 
ge fixe a. Le taquet 3, coulissant dans un guidage fixe e, 
se termine par l'arrêtoir f qui immobilise la pièce k de la 
tige 2. Cette dernière coulisse dans l'élément 7. Le taquet 3 
est serré par le ressort 5, et l'élément Z est repoussé par le 
ressort 6. Lorsqu'on appuie sur l'élément Z dans le sens 
de la flèche, ce dernier agit par le coin =» sur la partie bi- 
seautée r du taquet 3 et désengrène l’arrêtoir de la pièce k, 
libérant ainsi l'élément 2. Le ressort 4 entraîne l'élément 2 
ct l'élément Z dans un mouvement dont le sens est indiqué 
par la flèche. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC TROIS 


429 CLIQUETS PRISMATIQUES MENANTS 


L'élément Z est mobile autour d’un axe fixe 4. Trois cli- 
quets prismatiques 2, 3 et 4, dont les axes de glissement 
forment entre eux des angles de 120°, coulissent dans les 
rainures a disposées de façon symétrique. La roue à rochet 5 
portant les dents b est montée folle sur un axe 4. Les dents b, 
situées sur la surface intérieure de la roue à rochet 5, engre- 
nent avec les cliquets 2, 3 ct 4, permettant ainsi à la roue 5 
de tourner seulement dans le sens indiqué par la flèche à 
une vitesse angulaire égale à celle de l'élément 7. Lorsque 
l'élément Z tourne dans le sens opposé, la roue 5 reste en 
repos. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC TAQUET RE 
RADIAL TOURNANT 


= 
ER 


La roue à rochet Z tourne autour d'un axe fixe 4. Sollicité 
par le ressort 3, le taquet 2 peut se déplacer d’un mouvement 
de translation dans un guidage fixe b — b. Le taquet 2 
comporte la dent a qui engrène avec les dents d de la roue 1. 
Le doigt 4 fixe la position du taquet 2. En tournant le 
taquet 2 d’un angle de 180°, on peut limiter le mouvement 
de la roue 7 dans les deux sens. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC QUELQUES 


431 ÉLÉMENTS À TAQUET COMMUN 


Lorsqu'on appuie sur l'élément 7, le taquet commun 2 

tourne autour d'un axe fixe À et libère l'élément 4 qui 

est ensuite ramené à sa position initiale sous l'action du 
ressort d. 


RE 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC QUELQUES 
ÉLÉMENTS À TAQUET COMMUN 


432 


Lorsqu'on appuie sur l'élément 1, le taquet commun 2 se 
déplace dans le guidage fixe a et libère le deuxième élé- 
ment 4 qui est ensuite ramené à sa position initiale sous 
l'action du ressort 8. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC ÉLÉMENTS RE 


433 | ANIMÉS D'UN MOUVEMENT OSCILLATOIRE | M 


Les éléments Z ct 2 tournent autour des axes fixes B et 4. 
Les éléments Z et 2 jouent alternativement le rôle de l'élé- 
ment menant ou de l'élément mené. Lorsque l'élément 1 
tourne dans le sens des aiguilles d’une montre, l'élément 2 
reste immobile jusqu'à ce que le bras a du levier Z glisse 
dans la rainure b du levier 2. Lorsque le levier Z se trouve 
dans sa position extrême, le bras a sort de l’encoche b, 
ct le levier 2 tourne dans le sens des aiguilles d’une montre, 

le bras c glissant dans l’encoche d. 
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; MÉCANISME À ROCHET AVEC COMMANDE |RE 
Li PAR CAME M 


La came Z tourne autour d’un axe fixe À et, agissant sur 
le rouleau 5, fait tourner l'élément 6 autour d’un axe fixe B. 
Le cliquet 2 pivote autour de l'axe C de l'élément 6 et 
engrène avec les dents b de la roue à rochet 3 qui tourne 
autour d'un axe fixe D. Lorsque le rouleau 5 roule sur la 

artie profilée de la came, le cliquet 2 fait tourner la roue 
a rochet 3 dans le sens indiqué par la flèche. Lorsque le 
rouleau 5 se déplace sur l'arc a — a de la came 7, l'ergot 4 
de l'élément 6 s'oppose à la rotation ultérieure de la roue 3. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC RAINURE 


435 HÉLICOÏDALE 


Lorsqu'on tourne la manivelle Z autour d’un axe fixe B, 

le ressort 3 se comprime et, en même temps, l’ergot a glis- 

sant dans la rainure hélicoïdale de la roue à rochet 2 déplace 

cette dernière le long de son propre axe jusqu’à ce que la 

dent de la roue 2 quitte la butée b du montant. La roue 2 

effectue ensuite un mouvement hélicoïdal et avance d'une 
dent. 


462 


436 


437 


MÉCANISME À ROCHET À ACTION RE 
DOUBLE M 


Les disques Z et 2 sont montés 
fous sur un axe fixe A. Le cliquet 
4 pivote autour d'un axe fixe B. 
Lorsqu'on débraye le cliquet 4, 
le disque 7 tourne d’un demi-tour 
dans le sens de la flèche sous 
l'action du ressort 3 dont une 
extrémité est fixée sur le disque 
2 et l’autre, sur le disque 7. On 
ramène le ressort 3 à sa position 
initiale en tournant le disque 2 
d'un demi-tour dans le même 
sens. On bloque le disque 2 par 
le cliquet 5, mobile autour d'un 
axe fixe C et serré par le ressort 6. 


MÉCANISME À ROCHET À ACTION RE 
DOUBLE M 


Lorsqu'on débraye le cliquet 2 
ivotant autour d'un axe fixe À, 
e disque Z, mobile autour d'un 
axe fixe B, tourne sous l'action 
du ressort 3 dans un sens puis 
dans l’autre. On serre le ressort 3 
en déplaçant l'élément 4, muni 
d'un goujon coulissant 5, de la 
position indiquée en trait dis- 
continu à la position représentée 
sur la figure ct vice versa. 
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RE 
M 


138 MÉCANISME À ROCHET AVEC CLIQUET 
À FRICTION 


Le rebord en saillie de la jante de la roue 7, mobile autour 
d'un axe fixe À, peut glisser dans la rainure arquée formée 
par les éléments 2 et 3. L'élément 2 est muni d'une poignée 4. 
Lorsqu'on déplace la poignée 4, solidaire de l'élément 2, 
dans le sens indiqué par la flèche, les éléments 2 et 3 glis- 
sent librement sur le rebord de la jante de la roue 7. Lorsqu'on 
déplace la poignée 4 dans le sens opposé, les éléments 2 et 3 
se rapprochent cet serrent la jante de la roue 7, grâce à quoi 
tous les éléments et la rouc Z se déplacent comme un tout 
entier. 
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RE 
M 


re MÉCANISME À ROCHET AVEC ÉLÉMENT 
: MENÉ À MARCHE LIBRE 


L'élément 7, mobile autour d’un axe fixe À, comporte 
deux cliquets 3 qui pivotent autour des axes B et C. L'élé- 
ment 2 qui tourne librement autour de l'axe À possède 
des saillies b. Lorsque l'élément menant 7 tourne dans le 
sens indiqué par la flèche, les cliquets 3 butent contre les 
saillies et entraînent l'élément 2. Lorsque l'élément 1 
s'arrête, l’élément 2 peut poursuivre son mouvement par 
inertie. Si l'élément 7 tourne dans le sens opposé, les cli- 
quets 3 désengrènent et la roue 2 reste immobile. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC CLIQUET 
À CRÉMAILLÈRE 


L'élément prismatique 7, animé d’un mouvement de trans- 
lation dans un guidage fixe a, comporte un biseau b. Le 
cliquet à rénaillre 3, qui coulisse dans un guidage d — d, 
comporte une dent e et un galet 2. La roue à rochet 5 est 
mobile autour d'un axe fixe À. Lorsque l'élément menant 1 
descend, le biseau b agit sur le galet 2 et déplace la cré- 
maillère 3. La crémaillère 3 fait tourner par sa dent e la 
roue ÿ d’une dent dans le sens indiqué par la flèche. Lorsque 
l'élément Z remonte, le ressort 4 ramène la crémaillère 3 
à sa position primitive. 
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MÉCANISME À ROCIHET AVEC DEUX RE 
441 CLIQUETS MENANTS ET UN CLIQUET 
D'ARRÊT 


M 


Les roues à rochet 7 et 5, solidaires l'une de l’autre, tournent 
autour d’un axe fixe A. La rotation des roues 7 et 5 s’ef- 
fectue à l'aide de deux cliquets 3 et 4, mobiles autour des 
axes fixes B et C. Le cliquet 3 engrène par son extrémité a 
avec la dent b de la roue Z et en même temps il désengrène 
par son extrémité d le cliquet d’arrêt 2 pivotant autour d'un 
axe fixe D. Après la rotation de la roue Z d’un angle quel- 
conque, le cliquet 3 désengrène, et les roues Z et 5 se trou- 
vent bloquées par le cliquet d’arrêt 2. Sous l’action d’un 
dispositif de commande particulier, le cliquet 4 engrène 
ensuite par son extrémité e avec la dent de Ia rouc 5 ct 
désengrène en même temps par son doigt k le cliquet d'ar- 
rêt 2. En agissant alternativement sur les roues 7 et 5 au 
moyen des cliquets 3 et 4, on obtient un mouvement inter- 
mittent des roues Z et 5 dans le sens indiqué par la flèche. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC DEUX ‘RE 
CLIQUETS MENANTS M 


L'élément 7 cst animé d’un mouvement de translation dans 
un guidage fixe a — a. Les cliquets 3 et 4 tournent autour 
des axes C ct B de l'élément 7 ct engrènent alternativement 
avec les dents d de la roue 2, mobile autour d'un axe fixe 4. 
Les cliquets 3 et 4 sont munis de ressorts b. Lorsque l’élé- 
ment Z se déplace d'un mouvement alternatif, il glisse par 
sa rainure f sur la douille de la roue 2 et fait tourner cette 
dernière par les cliquets 3 et 4 dans le sens noue par la 
flèche. Les cliquets 3 et 4 empêchent la roue 2 de tourner 
dans le sens inverse. Les pièces e servent à immobiliser 
la roue 2 au moment où les cliquets 3 et 4 cengrènent et 
désengrènent. 
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MÉCANISME À ROCHET ET ENGRENAGE 


443 AVEC CRÉMAILLÈRE À FUSEAUX M 


- . 4e e ° . 
| 4 LC 
ST 07/5 TRS 0/1 5 1 7, 
Lt a 


La roue Z tourne autour d’un axe fixe 4. Le disque a est 
rendu solidaire de la couronne de la roue. Les cliquets 2, 
qui pivotent librement autour des axes B, engrènent pério- 
diquement avec les fuscaux b de la crémaillère 4. Cette 
dernière roule par ses rouleaux 5 sur un plan fixe d. Lorsque 
la roue Z tourne, les cliquets 2 déplacent la crémaillère 4. 
La came fixe 3, sur le profil de laquelle glissent les queues e 
des cliquets 2, a pour but de désengrener les cliquets 2 
et de les empêcher de se renverser. 
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de MÉCANISME À ROCIIET DE LA ROUE RE 
di AVEC QUATRE CLIQUETS MENANTS 


La roue à rochet 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 

par ses dents a avec quatre cliquets 2. Tous ces cliquets 

pivotent autour des axes B de la rouc 3 qui tourne libre- 

ment autour de l'axe À. Le nombre de cliquets qui se trou- 

vent simultanément en prise est au moins deux. Lorsque 

la roue Z est en mouvement, la roue 3 tourne à la même 
vitesse angulaire. 
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ee MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE RE 
445 | ET ENGRENAGE AVEC ROUES À ROCHET \f 


Vus suÉvVgTl Lu 


Les roues dentées 2? et 4 et les roues à rochet 6 et 7 sont ca- 
lées sur les arbres 77 et 12 qui tournent autour des axes 
fixes B et C. Les cliquets 9 et 70 sont fixés sur les roues 
dentées 3 et 5 qui tournent librement sur les arbres 717 et 12. 
La rotation des roues dentées 2 et 4, due au mouvement 
alternatif de la crémaillère 7, est transmise par l'intermédiai- 
re des roues à rochet 6 et 7 et des cliquets 9 et Z0 aux roues 
dentées 3 et 5 de manière à les faire tourner alternativement 
dans un sens ou dans l’autre selon la direction du mouve- 
ment de la crémaillère. La roue dentée menée 8, qui est’ 
en prise avec les roues dentées 3 et 5, tourne de façon continue 
dans le sens indiqué par la flèche. 
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7 MÉCANISME PLANÉTAIRE À ROCHET RE 
ET ENGRENAGE M 


L'excentrique rond 1 fixé sur l'arbre menant 9 tourne autour d'un 
axe fixe À. La roue dentée 2 portant 98 dents est montée folle sur 
l’excentrique 1 mais ne peut tourner étant [bloquée par la manivelle d. 
La roue dentée 3 portant 120 dents tourne librement sur l’arbre,9. 
Les roues dentées 2 et 5 sont en prise avec le [satellite 4 monté sur 
le levier 5 qui est fixé sur l'arbre menant 9. Lorsque |l’arbre menant 9 
est en mouvement, la roue dentée 3 est mise en mouvement par le 
satellite 4. Le rapport de transmission est égal à 


5 
hs. 


Le levier 5 porte à son autre extrémité le rouleau 6 qui roule sur la 
couronne de la roue dentée 2 ayant la forme d'un cercle comportant 
une petite cavité a. La dimension de ]la cavité est choisie de telle 
sorte que lorsque le rouleau 6 roule sur cette cavité le cliquet 7, monté 
sur le même axe que le rouleau, entre en prise avec la roue à rochet &, 
fixée sur l'arbre 10, et la fait tourner de 1/;2 de tour. Ainsi lorsque 
l'arbre menant ? tourne de 11/4 de tour, l’arbre mené 10 effectue 1/19 
de tour dans le même sens. 
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MÉCANISME À ROCHET ET ENGRENAGE RE 
DE CHANGEMENT PÉRIODIQUE 
DES VITESSES 


L'élément 1 sur lequel s'articule le causer 2 reçoit un mouvement 
de rotation depuis un engrenage constitué des roues 3, 4, 5. La vitesse 
angulaire de rotation de l’élément 1 cest supérieure à celle de l’entrat- 
neur 7 monté rigidement sur l’arbre 13 tournant autour d’un axe fixe A. 
Le cliquet 2 subit périodiquement l'action du profil b—b de la 
came & fixée sur le support. Lorsque la came 8 entre en contact avec 
le profil b — b, le cliquet 2 désengrène de la roue à rochet 9 et impri- 
me à la roue dentée 10 un mouvement au moyen d'un manchon de 
marche libre constitué des éléments 7 et 11. Dès que le cliquet 2 dé- 
sengrène de la came &, il entre aussitôt en prise avec la roue à rochet 9 
sous l’action du ressort 12, imprimant à la roue 10 une vitesse consi- 
dérable. On obtient un nombre constant de tours de la roue 10 en 
faisant désengrener le cliquet £ de la roue à rochet 9 et en 1e fixant 
au moyen d'un arrétoir qu'on introduit dans le trou a. 
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MÉCANISME À ROCHET, À LEVIERS 
448 ET ENGRENAGE, 
AVEC ÉLÉMENT ÉLASTIQUE 


M 


Lorsque la roue menante 7 rigidement liée au rochet 2 
tourne autour d'un axe fixe À dans le sens de la flèche, 
la roue menée 5 tourne autour d’un axe fixe B dans le sens 
indiqué sur la figure. Les roues sont toujours en prise grâce 
au levier 4, sur lequel sont fixés la roue 3 et le ressort 6. 
La roue à cliquet 2 est maintenue dans la position requise 
à l’aide du cliquet 7 et du ressort 8. Lorsqu'on tourne le 
levier { dans le sens indiqué sur le dessin, le ressort 9 remet 
la roue 5 à sa position initiale. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À ROCHET RE 
449 ET ENGRENAGE, 
AVEC ÉLÉMENT ÉLASTIQUE 


M 


Le disque 9, mobile autour d’un axe fixe 4, subit l’action 
du couple moteur créé par le poids 20. Le cliquet 2 est 
relié à l'aide des roues dentées 5, 6, 7 et 8 à la roue 3 qui 
est en prise avec la roue fixe 4. Le disque 9 joue le role 
de l'entraîneur dans l'engrenage planétaire constitué des 
roues 3 et 4. Lo ressort 71 est fixé à la roue 4 et à l'élément 7 
comportant le goujon a qui est en contact avec l'élément 72 
portant sur son axe une surface de friction b. Sous l'action 
du ressort 73, l'élément 72 touche par son goujon c l'élé- 
ment 14 rendu solidaire de la roue dentée 3. Sollicité par 
le ressort en spirale 71, l'élément Z tourne et imprime lo 
mouvement à l'élément 12, libérant ainsi le cliquet 2. Le 
disque 9 est entraîné en rotation à l’aide du poids 70. La 
roue 3 roule sur la roue fixe 4 et effectue un tour autour 
de son axe, après quoi le cliquet 2 empèche de nouveau le 
mouvement du mécanisme. Le ressort 71 se tend alors, car 
lorsque le disque 9 se met à tourner l'élément Z s’immobi- 
lise à l’aide d’un mécanisme qui n’est pas représenté sur 
la figure. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À ROCHET RE 
450 ET ENGRENAGE, 
AVEC ÉLÉMENT ÉLASTIQUE M 


Le disque 5, mobile autour d’un axe fixe À, subit l’action 
du couple moteur créé par le poids 6. La roue à rochet 2 
est rendue solidaire de la roue dentée 3 qui est en prise 
avec la roue fixe 4. Le disque 5 joue le rôle de l'entraîneur 
dans l’'engrenage planétaire constitué des roues 3 et 4. 
Le ressort 7 est fixé par une extrémité au disque 5 et par 
l’autre à l'élément 7. Sous l’action du ressort 7, l'élément 7 
tourne ct désengrène de la roue à rochet 2. Le disque 5 
est mis en mouvement de rotation à l’aide du poids 6. La 
roue 3 roule sur la roue fixe 4 jusqu'à ce que la roue à rochet 2 
entre en prise avec l'élément 7 qui est préalablement bloqué 
à l’aide d’un dispositif non représenté sur la figure. En 
même temps le ressort 7 se tend. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À ROCHET RE 

451 ET ENGRENAGE, 
M 
AVEC ÉLÉMENT ÉLASTIQUE 


Le disque 6, mobile autour d'un axe fixe A, subit l'action 
du couple moteur créé par le poids 7. Le cliquet 2 est rigi- 
dement lié à la roue 3 qui est en prise avec la rouc fixe 4. 
Le ressort 5 est fixé par une extrémité à l’élément 7 et par 
l'autre au disque 6 qui joue le rôle de l’entraineur dans 
l'engrenage planétaire constitué des roues 3 et 4. Sollicité 
par le ressort en spirale 5, l'élément Z reçoit un mouvement 
de rotation et agit sur le goujon b de l'élément 8, en faisant 
tourner ce dernier. Sous l'action du ressort 9, l'élément 70 
tourne d'un petit angle, glisse ct sort de la surface de fric- 
tion c de l’élément 8. La surface de friction d tourne en 
même temps que l'élément 70, libérant le cliquet 2. Le 
disque 6 reçoit un mouvement de rotation et la roue 3, 
roulant sur la roue fixe 4, effectue un tour. Le bras e du 
cliquet 2, agissant sur le bras a de l'élément 70, entraîne 
ce dernier en rotation de sorte qu'il vienne à nouveau en 
contact avec la surface de friction de l'élément 8 préalable- 
ment bloqué à l'aide d'un dispositif non représenté sur la 
figure. Lorsque le disque 6 tourne, le ressort 5 subit une 
tension. Après un tour de la roue 3, le cliquet 2 effectue 
à nouveau le freinage du mouvement du mécanisme. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À ROCHET RE 
5) ET ENGRENAGE M 


Le disque ÿ, mobile autour d'un axe fixe À, subit l'action 
du couple moteur créé par le poids 6. Le cliquet 2 est soli- 
daire de la roue dentée 3 qui est en prise avec la roue fixe 4. 
Le disque 5 joue le rôle de l'entraîneur dans l'engrenage 
planétaire composé des roues 3 et 4. L'élément Z possède une 
surface de friction a au milieu de son diamètre. Le ressort 7 
est fixé par une extrémité au disque 5 et par l'autre à l'élé- 
ment Z. Sollicité par le ressort 7, l'élément 7 reçoit un 
mouvement de rotation. Le cliquet 2 n’est donc plus en 
contact avec la surface de friction, et le disque 5 so met 
à tourner. La roue dentée 3 roule sur la roue fixe 4 jusqu'à 
ce que le cliquet 2 se met en contact avec la surfaco de fric- 
tion et arrête le mouvement. Le ressort 7 se tend simultané- 
ment, car l'élément Z est bloqué par un mécanisme non 
représenté sur la figure. 
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4. Mécanismes avec arrêts (453-457) 


RE 
Ar 


MÉCANISME JUMELÉ À ROCHET AVEC 
ARBRE MENÉ EFFECTUANT DES ARRÊTS 


453 


Le levier 7, oscillant autour d’un axe fixe A, imprime le 
mouvement de rotation autour de ce même axe à l'arbre 7 
et au cliquet 2 qui bute contre les dents de la roue à rochet 3 
calée sur l'arbre 7. Le cliquet 4 articulé sur le levier Z fait 
tourner la roue à rochet à placée entre les disques de fric- 
tion 6. La saillie a de la roue 5 désengrène le cliquet 2 de la 
roue 3 si bien que l'arbre 7? s’immobilise. L'arbre 7 reste 
en repos tant que la saillie a ne dégage pas la dent suivante 
de la roue à rochet 3, avec laquelle doit engrener le cliquet 2. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC ROUE 
MENÉE EFFECTUANT DES ARRÊTS 


La roue à rochet 7 est mobile autour d'un axe fixe 4. Lorsque 
la roue à rochet Z tourne dans le sens indiqué par la flèche, 
la roue 2, munie d'une dent a et rigidement reliée à la roue 
à rochet 7, entraîne en rotation autour d'un axe fixo B la 
roue 3 comportant huit dents. Lorsque la roue dentée 1 
fait huit tours, la roue dentée 3 effectue un seul tour avec 
huit périodes de mouvement et huit périodes de repos. 
Le cliquet 4, mobile autour d’un axe fixe D, empêche la 
rotation de la roue à pre dans le sens inverse de la 
flèche. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC DISQUE 
MENÉ EFFECTUANT DES ARRÊTS Ar 


Le mécanisme est destiné à transformer lo mouvement rota- 
tif de la roue à rochet Z, mobile autour d’un axe fixe 4, 
en mouvement rotatif du disque 2 autour du même axe avec 
des arrêts, dont la durée dépend de la rotation du cliquet 3 
qui maintient la tige 4 dans la position supérieure. En s’abais- 
sant sous l'effet de la pesanteur, la tige 4 libère le cliquet 5 
pivotant autour d'un axe fixé sur le disque 2. Le cliquet 5, 
subissant l’action du ressort 6, vient en prise avec la roue 
à rochet Z. Le disque 2 commence alors à tourner en même 
temps que la roue à rochet /. La saillie a du disque 2 déplace 
la tive 4 vers le haut. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC DISQUE RE 
456 MENÉ EFFECTUANT A 
DES ARRÊTS PROLONGÉS F 


Le disque Z, mobile autour d’un axe fixe À, comporte des 
fuseaux 2 qui butent contre la queue du cliquet 3 et amènent 
ce dernier en prise avec la roue à rochet 5 pivotant autour 
d'un axe 4, assurant ainsi la rotation de la roue à cliquet 5. 
Le fuseau 6, porté par le cliquet 3, bute contre le biseau 
du montant fixe 7 et glisse sur lui. Le cliquet 3 tourne alors 
autour d'un axe B et déscngrène de la roue à rochet 5. Le 
cliquet 3 revient à sa position initiale à l’aide du ressort 8. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC CHAÎNE RE 
457 DE CONVOYEUR EFFECTUANT 
DES ARRÊTS 


Ar 


La douille Z est emmanchée sur l'arbre menant 7 mobile 
autour d'un axe fixe À; en un point B de cette douille 
s'articule le cliquet 2. Amené par le ressort 6 en prise avec 
la roue à rochet 3, le cliquet 2 commande la rotation du 
pignon 4, solidaire de cette roue à rochet, qui imprime le 
mouvement à la chaîne à rouleaux 5. Au moment où le 
cliquet 2 touche le doigt fixe b, ce cliquet désengrène de la 
roue à rochet 3, et le pignon 4 ainsi que la chaîne 5 restent 
immobiles tant que le doigt b glisse sur le côté a — a du 
cliquet 2. Le mécanisme trouve son application dans les 
convoyeurs. Les arrêts périodiques de la chaîne sont utilisés 
pour charger le convoyeur. 
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9. Mécanismes des régulateurs (458-464) 


MÉCANISME À ROCHIET DU RÉGULATEUR ÎRE 
458 DE MARCHE D'UNE HORLOGE 
AVEC ÉCHAPPEMENT NON LIBRE Rg 


É— 


La rouc d’ancre 7, solidaire de l'axe À, subit l’action du 
couple moteur créé par le tube 2 et dont le sens est indiqué 
par la flèche. Le balancier 3 effectue un mouvement oscilla- 
toire, dont la période est réglée à l’aide du levier 4 et de 
deux goujons a. La boucle extérieure de la spirale 5 est 
placée entre ces goujons. Le cylindre 6 comporte une rainure 
dont les bords forment des palettes d’entrée et de sortie. 
A chaque mouvement oscillatoire du balancier 3, la dent 
de la roue d'ancere 7 glisse sur le bord de la palette et trans- 
met au balancier une impulsion propre à maintenir le régi- 
me oscillatoire du balancier. 


484 


MÉCANISME À ROCIIET DU RÉGULATEUR RE 
459 DE DÉTENTE AVEC ÉCHAPPEMENT 
À ANCRE LIBRE ET CHEVILLES 


Rg 


La roue d'ancre Z subit l'acuon du couple moteur créé par 
le tube 2 et dont le sens est indiqué par la flèche. Le balan- 
cier 3 cffectue un mouvement oscillatoire dont la période 
peut être réglée dans”certaines limites à l'aide du levier 4 
agissant sur Île ressort en spirale 5. A chaque mouvement 
oscillatoire du balancier 3, le goujon d’impulsion a fixé 
sur le rai du balancier s'engage dans la rainure de la fourche 6 
et déplace celle-ci d'une position limite à l’autre. Les gou- 
jons b de l'ancre 6 laissent tourner la roue d’ancre 7 de la 
moitié du pas. Lorsque la roue d’ancre 7 tourne de la moitié 
du pas, la dent de la roue repousse le goujon b, imprimant 
ainsi au balancier 3 une impulsion propre à maintenir le 
mouvement oscillatoire du balancier 8. 
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460 MÉCANISME À ROCHET DU RÉGULATEUR RE 
DE MARCHE AVEC ÉLÊMENT ÉLASTIQUE Rg 


La roue à rochet Z cest mise en mouvement par un mécanisme 
qui n'est pas représenté sur la figure. Lorsqu'on appuie 
sur le bouton 2, le goujon a qui freine la roue 7 libère cette 
dernière, tandis que le levier 3 qui pénètre dans la rainure 
de l'axe du bouton 2 maintient le goujon a écarte. La roue 
à rochet Z se met alors à tourner à une vitesse croissante. 
Après une courte accélération de la roue 7 dont la vitesse 
ne dépasse toutefois pas la vitesse normale pour l'appareil 
considéré, la plaque élastique 5 est dégagée par la rotation 
du levier 4. Lorsque la plaque 5 entre en contact avec les 
dents de la roue à rochet 7, elle commence à osciller. Lorsque 
la plaque 5 s'écarte vers le bas, clle frappe la dent et freine 
la roue Z, tout en recevant une impulsion motrice. Pendant 
que la plaque 5 fait une oscillation complète, la roue à rochet 
1 tourne d'une dent. Le réglage de la période ct de l’ampli- 
tude d’oscillation de la plaque 5 est réalisé au moyen du 
damper 6 dont l'extrémité porte un coussinet en feutre. 
Sollicité par le ressort 7, le damper est serré contre la plaque 5 
dont il modifie la longueur normale. En faisant tourner 
l'étau 8 par rapport à l'axe fixe À, on modifie l'angle de 
fixation de la plaque 5. 
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RE 
Rg 


MÉCANISME À ROCHET DU RÉGULATEUR 


461 D'ÉCHAPPEMENT À RESSORT 


Pendant l'oscillation de la fourche à ancre 2 autour d’un 
axe fixe À due à l’action du ressort en spirale 7, la roue 
à rochet 3 mise en mouvement par un couple moteur créé 
par le poids Q tourne autour d'un axe fixe B marquant des 
arrêts périodiques. La fourche à ancre 2 est mise en mouve- 
ment par le ressort en spirale 4 qui imprime la rotation au 
volant 5 mobile autour d'un axe fixe D et muni d’un doigt a 
glissant dans une fourche b. 
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MÉCANISME À ROCHET DU RÉGULATEUR RE 


462 D'ÉCIIAPPEMENT À PENDULE Rg 


Lorsque le pendule 7 et la fourche à ancre a qui en est soli- 
daire oscillent autour d’un axe fixe À, la roue à rochet 2 
qui subit l'action du couple moteur créé par le poids Q 
tourne autour d’un axe fixe B avec des arrêts périodiques. 
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MÉCANISME À ROCIIET DU RÉGULATEUR ÎRE 
463 D'ÉCHAPPEMENT 
DU RÉVEIL-MATIN Rg 


La roue à rochet Z effectue un mouvement de rotation autour 

d'un axe fixe Z3 dans le sens indiqué par la flèche et la fourcho 

à ancre 2 reçoit un mouvement d'oscillation autour d'un 

axe fixe 4, ce mouvement étant utilisé également pour la 

mise en action du marteau 3 de la sonnette, solidaire de la 
fourche 2. 
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MÉCANISME À ROCHET DU RÉGULATEUR RE 
DE DÉTENTE DE L'OBTURATEUR 
D'UN OBJECTIF 


464 


Rg 


Lorsque la roue à rochet / tourne autour d'un axe fixe B 

dans le sens indiqué par la flèche, la fourche à ancre 2 cef- 

fectue un mouvement d'oscillation autour d'un axe fixe À. 
Les poids a et b maintiennent la fourche 2 en équilibre. 
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6. Mécanismes des dispositifs de mesure 
et d'essai (465) 


MÉCANISME À ROCHET DU TACHYMÈTRE RE 
CHRONOMÉTRIQUE ME 


465 


Le tachymètre chronométrique destiné à mesurer le nombre 
de tours en trois secondes de l’arbre à essayer comporte un 
élément du mécanisme d'horlogerie. Lorsqu'on appuie sur 
un bouton (non représenté sur la figure), la roue à rochet 1 
se met à tourner. La vitesse de rotation de la roue 7 peut 
être réglée par le balancicr 2 comportant le cliquet 3. L'axe 
de la roue Z porte la came 4 qui, après une rotation d'un 
certain angle, Tibère le cliquet 5 pour trois secondes de sorte 
que la roue à rochet 6 et l'aiguille 7, reliées à l'arbre à essayer 
par l'arbre À, effectuent pendant ces trois secondes une 
rotation d'un angle correspondant. L'échelle du tachymètre 
est graduée de manière que l'aiguille 7 indique le nombre 
do tours pour une minute et non pour trois secondes. 
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7. Mécanismes d'arrêt, de blocage et 
de verrouillage (466-475) 


MÉCANISME À ROCIHIET AVEC ARRÊTOIRS RE 
À BILLES AV 


466 


La rotation de la monture / autour d’un axe fixe À n'est 

possible que dans le sens indiqué par la flèche. Lorsque la 

monture tourne en sens inverse, ces billes se coincent dans 
les encoches cunéiformes a. 
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: MÉCANISME À ROCHET DE L'ARRÊTOIR |RE 
467 DOUBLE AV 


L'élément 7 est maintenu dans la position représentée 
sur la figure par le cliquet 2 et par le ressort 3. L'élément 5 
effectue un mouvement de translation dans un guidage a. 
Lorsque le cliquet 2, mis en rotation autour de l’axe À 
à l’aide du levier 4. change de position. l'élément 5 s'arrête 
et l'élément 7 reçoit un mouvement de translation dans un 
guidage fixe b. 


493 


MÉCANISME À ROCIIET DE L'ARRÊTOIR RE 


eo DOUBLE Fe 


L'élément Z est maintenu dans 
la position représentée sur Îa 
figure par le cliquet 2 et par Île 
ressort 3. L'élément 5 effectue 
un mouvement de translation 
dans un guidage fixe «. En fai- 
sant tourner Îles cliquets 2 et 7 
autour des axes 4 et B, on peut 
libérer ou bloquer séparément 
chacun des éléments Z et 5 à 
l'aide des leviers 6 et 4. 


MÉCANISME À ROCHET DE L'ARRÊTOIR |RE 
208 DOUBLE AV 


L'élément Z est maintenu dans 
la position représentée sur la 
figure par le cliquet 2 et par le 
ressort 3. L'élément 5 effectue 
un mouvement de translation 
dans un guidage fixe a. Lorsqu'on 
fait tourner le cliquet 2 autour 
d’un axe 4 à l’aide du levicr 4, 
l'élément 5 s'arrête, tandis que 
l'élément Z reçoit un mouvement 
de translation dans un guidage b. 
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MÉCANISME À ROCIHET DE L'ARRÊTOIR RE 


ni DOUBLE 4 


Les éléments Z et 5 sont mainte- 
nus dans la position représentée 
sur la figure par le cliquet 2 et 
par le ressort 3. Lorsqu'on fait 
tourner le cliquet 2 autour d’un 
axe À à l'aide du levier 4, les 
éléments Z et 5 se déplacent dans 
les guidages fixes a et b dans les 
sens indiqués par les flèches. 


471 MÉCANISME À ROCHET DE L’'ARRÊTOIR AV 


L'élément 1 est animé d'un mouve- 
ment de translation dans un 
guidage fixe a. Le ressort 3 se tend 
au. moment où l'élément Z se dé- 
place dans le sens indiqué par la 
flèche. Lorsqu'on fait tourner le 
cliquet 2 autour d'un axe À à 
l'aide de l'élément 5, le ressort 3 
ramène à l’état initial l'élément 4 
animé d'un mouvement de trans- 
lation dans un guidage fixe b. 


495 


472 MÉCANISME À ROCHET DE L'ARRÊTOIR \y 


L'élément Z se déplace d'un 
mouvement de translation dans 
un guidage fixe a. Le ressort 3 se 
comprime au moment où l’élé- 
ment Z se déplace dans lo sens 
indiqué par la flèche. Lorsqu'on 
fait tourner le cliquet 2 autour 
d'un axe À à l’aide de l'élément 
5, le ressort 3 déplace l'élément 
4 animé d'un mouvement de 
translation de même sens dans 
un guidage fixe b. 


473 MÉCANISME À ROCHET DE L’ARRETOIR \v 


L'élément 7 effectue un mouve- 
ment de translation dans un gui- 
dage fixe #. Le ressort 3 se com- 
prime au moment où l'élément 
1 se déplace dans le sens indiqué 
par la flèche. Lorsque le cliquet 
2, se présentant sous la forme 
d'un ressort plat, est dégagé par 
l'élément 5, le ressort 3 ramène à 
l'état initial l'élément 4 animé 
d'un mouvement de translation 
dans un guidage fixe b. 


Em Lin 
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74 | MÉCANISME À ROCHET ET CRÉMAILLÈRE | RE 
. AVEC ARRÊTOIR CYLINDRIQUE Fe 


La crémaillère ronde 2 coulissant dans un guidage fixe 

d — d comporte des encoches c qui reçoivent l'arrêtoir 

cylindrique Z. Le montant du mécanisme possède une enco- 

che e. Le mouvement de translation de la crémaillère 2 

n'est possible que dans le sens indiqué par la flèche. Lorsque 

la crémaillère 2 se déplace dans le sens inverse de la flèche, 
l'arrêtoir Z coince la crémaillère. 
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MÉCANISME À ROCIIET ET CRÉMAILLÈRE RE 


A Er 
179 AVEC ARRÊTOIR PRISMATIQUE AV 


La crémaillère à rochet 2 glisse dans un guidage fixe a. 
L'arrêtoir prismatique 7 glisse dans un guidage fixe b. 
L'’arrêtoir 7, sollicité par le ressort 3, est serré en permanence 
contre les dents de la crémaillère à rochet 2 ne lui permet- 
tant de se déplacer que dans le sens indiqué par la flèche. 
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8. Mécanismes des accouplements (476-477) 


. MÉCANISME À ROCHET DU FREIN RE 
178 À BANDE POUR LEVAGE DE CHARGE e 


Lorsqu'on touine la poignée Z dans le sens indiqué par la 
flèche, la bande de frein 7 est serrée, et la roue à rochet 2, 
la jante de frein 3 et le tambour 4 tournent comme un seul 
bloc autour d’un axe fixe À, assurant le levage de la charge Q. 
Le cliquet 5 laisse tourner librement la roue à rochet 2. 
Le ressort 6 assure la tension initiale de la bande. Lorsqu'on 
ahaisse la poignée 7, le frein est serré sous l’action du poids 
et le cliquet 5 empêche ce dernier de descendre. 


32* 499 


MÉCANISME À ROCIIET DU FREIN RE 


477 


La poulie 7, comportant un cliquet engrenant intéricure- 
ment ct mobile autour d'un axe fixe D, est embrassée par 
une bande de frein 4 dont l'extrémité À est fixée au montant 
du mécanisme et l'extrémité B au levier 2 pivotant autour 
d’un axe fixe 4. Le cliquet 3 tourne autour de l’axe C de la 
manivelle 6, laissant tourner librement la roue à rochet 1. 
L'effort de freinage est réglé par le déplacement du poids 5 
sur le levier 2 tournant autour de l'axe 4. La rotation de la 
poulie Z en sens inverse est bloquée par le levier 6 portant 
le cliquet 3 serré par le ressort 7. 


9. Mécanismes des appareils de levage 


(478-487) 


2 MÉCANISME À ROCIHIET AVEC CLIQUET RE 
| À RESSORT POUR LEVAGE DE CHARGE | AL 


La rouc à rochet 7 qui subit l'action du couple moteur créé 
par le poids £ tourne autour d'un axe fixe A. Le cliquet 3 
est animé d'un mouvement de rotation autour d'un axe 
fixe B. Le ressort plat 2 embrasse le moyeu de la roue 2, 
glissant par son extrémité d entre les doigts e du cliquet 3. 
Quand la roue 7 tourne, le ressort 2 tend à tourner le cliquet 
jusqu'à la butée a, amortissant ainsi les chocs entre Île 
cliquet et les dents de la roue 1. 
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MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL RE 


479 À ROCHET POUR LEVAGE DE CHARGE AL 


La rouc à rochet Z portant les dents a situées sur sa surface 
frontale et mobile autour d'un axe fixe 4 subit l'action 
d'un couple extérieur nécessaire au levage de la charge Q. 
La charge Q est suspendue par un élément flexible 4 passé 
autour de la poulie 6 qui tourne autour d'un axe fixe D. 
L'élément 4 s’enroule sur la poulie 5 rendue solidaire de la 
roue /. La marche arrière do la roue Z est empêchée par le 
cliquet 2 tournant autour d’un axe fixe B. Le ressort 3 
assure l'effort de contact entre le cliquet 2 et la roue 1. 
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MÉCANISME À ROCHET ET CRÉMAILLÈRE RE 


480 POUR LEVAGE DE CHARGE AL 


D: 


La crémaillère à rochet 7 glissant dans un guidage fixe «a 
subit l’action d’une force extérieure nécessaire _au levage de 
la charge Q. Lorsque le cliquet 2, mobile autour d’un axe 
fixe À, engrène avec les dents de la crémaillère 1, cette der- 
nière ne peut se mouvoir que vers le haut. Le ressort 3 assure 
l'effort 4 contact entre le cliquet 2 et la crémaillère 1. 


CT 
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AL 


MÉCANISME À ROCHET ET CRÉMAILLÈRE 
DU VÉRIN 


481 


La crémaillère ronde Z glisse dans un guidage fixe a. Le 
levage de la charge Q est réalisé à l’aide de la tige à qui met 
le levier 4 en mouvement d'oscillation autour d’un axe 
fixe A. Le levier 4 constitue un couple de rotation B avec 
le cliquet 3 qui, en butant contre les dents rondes de la cré- 
mäillère 7, déplace cette dernière vers le haut. La crémail- 
lère Z ne peut faire marche arrière en raison du cliquet 2, 
pivotant autour d'un axe €, dont la queue b est serrée par le 
ressort 6. 
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MÉCANISME À ROCHET POUR LEVAGE 
DE CHARGE 


La roue à rochet Z, mobile autour d’un axe fixe À, subit 
l'action d’un couple extérieur nécessaire au levage de la 
charge Q. Lorsque le cliquet 2, mobile autour d’un axe 
fixe B, engrène avec les dents de la roue 7, cette dernière 
ne peut tourner que dans le sens indiqué par la flèche. Le 
ressort 3 assure l'effort de contact entre le cliquet 2 et la 
roue /. Si l’on fait passer la charge Q à la position Q”, le 
cliquet 2 doit prendre la position représentée par un trait 
discontinu. 
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MÉCANISME À ROCHET POUR LEVAGE RE 
ie DE CHARGE AL 


La rouc à rochet Z, mobile autour d'un axe fixe A, subit 
l'action d'un couple extérieur nécessaire au levage de la 
charge Q. Lorsque le cliquet 2, mobile autour d'un axe 
fixe B, engrène avec les dents de la roue Z situées sur sa 
surface intérieure, la rotation de cette dernière n'est pos- 
sible que dans le sens indiqué par la flèche. Le ressort 3 
assure l'effort de contact entre le cliquet 2 et la roue 1. 


SIUE 


484 


MÉCANISME À ROCHET POUR LEVAGE 


RE 
DE CHARGE AL 


La roue à rochet 7, mobile autour d’un 
axe fixe À, subit l'action d'un couple 
extérieur nécessaire au levage de la char- 
ue Q. Lorsque le cliquet 2, mobile autour 
d'un axe fixe B, engrène avec les dents 
de la roue 7 situées sur sa surface inté- 
rieure, la rotation de cette dernière 
n'est possible que dans le sens indiqué 
par la fleche. Le ressort 3 assure l'effort 
de contact entre le cliquet 2 et la roue 7. 


MÉCANISME À ROCHET POUR LEVAGE 


DE CHARGE 


La roue à rochet Z, mobile autour d’un axe fixe À, subit 
l'action d'un couple extérieur nécessaire au levage de la 
charge Q. Lorsque le cliquet 2, mobile autour d'un axe 
fixe B, engrène avec les dents de la roue 7, la rotation de 
cette dernière n'est possible que dans le sens indiqué par 
la flèche, Le ressort 3 assure l'effort de contact entre Île cli- 
quet 2 et la roue 7. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC TROIS RE 


486 CLIQUETS POUR LEVAGE DE CHARGE AL 


La roue à rochet 7, soumiso à l’action d'un couple constant 
créé par la charge @, tourne autour d’un axe fixe A dans le 
sens indiqué par la flèche, assurant le levage de la charge ©. 
Les cliquets 2, 3 et 4 tournent autour des axes fixes B, C et D 
du montant 5. Les ressorts 6 assurent l'effort de contact 
entre les cliquets et la roue à rochet 7. Les longueurs des 
parties où les cliquets 2, 3 et 4 sont en contact avec les dents 
de la roue à rochet 7 se diffèrent de 1,3 du pas d'engrenage. 
La présence de trois cliquets revient à tripler le nombre de 
dents de la roue à rochet Z. La rotation de la roue 7 n'est 
possible que dans le sens indiqué par la flèche. 
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MÉCANISME À ROCHET AVEC TROIS RE 
CLIQUETS POUR LEVAGE DE CHARGE AL 


487 


La roue à rochet 7, soumise à l’action d'un couple constant 
créé par la charge Q, tourne autour d’un axe fixe À dans le 
sens indiqué par la flèche, assurant le levage de la charge Q. 
Les cliquets 2, 3 et 4 tournent autour d'un axe fixe com- 
mun Z. Le ressort 3” assure l'effort de contact entre les cli- 
quets et la roue Z. Les longueurs des parties où les cliquets 2, 
3 et 4 sont en contact avec les dents de la roue à rochet 7 
se diffèrent de 1/3 du pe d’engrenage. La présence de trois 
cliquets revient à tripler le nombre de dents de la roue à 
rochet Z. La rotation de la roue Z n’est possible que dans le 
sens indiqué par la flèche. 
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10. Mécanismes de triage, d'avance 
et d'alimentation (458-492) 


188 MÉCANISME À ROCHET POUR AVANCE RE 
DU FIL TA 


L'élément 7, mobile autour d’un axe fixe À, constitue un 
couple de rotation B avec l'élément 9 qui forme un couple 
de rotation € avec l'élément 2 pivotant autour d’un axo 
fixe D. L'élément 2 possède le cliquet 70 tournant autour 
d’un axe F, qui engrène avec la roue à rochet 3 et la fait 
tourner. Le rouleau { reçoit donc un mouvement de rotation 
en même temps que le cliquet. Les rouleaux 4 et 5 sont 
amenés en prise par les roues dentées rendues solidaires de ces 
rouleaux et qui sont mobiles autour des axes fixes D et Æ. 
Les rouleaux 4 et 5 serrent le fil Z2 ct l’entraînent vers le 
haut par le conduit 6. La came 77, solidaire de l'élément 7, 
imprime le mouvement au coulisseau 8. Pendant le déplacc- 
ment vers le haut du coulisseau 8 dans un guide b le couteau 7 
coupe un bout du fil, dont la longueur a dépend de l'angle 
de rotation du rochet 3. 


910 


MÉCANISME À ROCHET POUR AVANCE RE 
ji RÊGLABLE A 


L'arbre 14 qui tourne autour d’un axe fixe À imprime le mouvement 
au cliquet 4 à l’aide des roues dentécs 1, 2 et du disque 3. Lecli- 
quet 4 portant sur son axe le rouleau a bute contre les dents dela 
roue à rochet 5 pivotant autour d’un axe fixe B ct fait tourner cette 
dernière en même temps que l'arbre 15 Jusqu'à ce que le rouleau a 
commence à se déplacer sur les cames 6 et 7 qui tournent autour d'un 
axo fixe E. Lorsque l'arbre 15 tourne, le mouvement est transmis 
au moyen du couple hélicoïdal & et 9 à la vis d'avance 10 pivotant 
autour d’un axe fixe F. La valeur de l'avance du chariot est fonction 
de la position des cames 6 et 7. Lorsque le secteur & de la roue À rochot 
5 augmente, la valeur de l’avance pour un tour du disque 3 augmente 
aussi, et lorsque le secteur diminue, la valeur de l’avance diminue 
respectivement. On règle la valeur de l'avance par le limbe 11 en 
tournant la came 6 par rapport à la came 7. La roue dentée 13, tour- 
nant en même temps que le limbe 11, est bloquée dans la position 
requise. Le nombre de graduations du limbe 11 correspond au nombre 
de dents de la roue 13 et de la roue à rochet 5. Le moment initial 
de l'avance est déterminé pas FA oUSS de la came 7 bloquée à ’aide 
e l’écrou 12. 
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290 MÉCANISME DIFFÉRENTIEL À ROCHET RE 
POUR AVANCE INTERMITTENTE TA 


a 


W 
oO ———————— 


Lorsque le coulisseau 7 se déplace dans le sens indiqué par la 
flèche, les cliquets 2 et 3, butant contre les dents des roues 
à rochet 4 et 5 mobiles autour d’un axe fixe À, les font tour- 
ner d’une dent. Le nombre de dents de la rouc à rochet 4 est 
égal au nombre de dents de la roue à rochet 5 moins une dent. 
La vis d'avance 6 est jointe à la roue à rochet par une clavette 
coulissante, et elle constitue avec la roue à rochet 5 un 
couplo hélicoïdal. Si l’on désengrène le cliquet 3, le déplace- 
ment axial de la vis d'avance 6 sera égal à zéro. Si l’on 
désengrène le cliquet 2, le déplacement axial de la vis 6 
sera proportionnel à l’angle de rotation de la roue 5. Si les 
deux cliquets 2 et 3 sont en prise, le déplacement de la vis 
sera proportionnel à la différence entre les angles de rotation 
des roues 4 et 5. 
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MÉCANISME À ROCHET POUR AVANCE 
AUTOMATIQUE 


RE 
TA 


491 


Lorsque la traverse 7 s’abaisse, le cliquet 4, mis en mouve- 
ment par les leviers 3 et 5, glisse sur les dents de la roue 
à rochet 2 mobile autour d'un axe fixe À. Le poinçon 7 
s’abaisse alors et l'arbre 9 reste immobile. Au moment du 
contact de la charnière a avec la butée réglable b, le res- 
sort 8 commence à se serrer. Pendant le mouvement de retour 
du poinçon J, le levier 5 ne commencera à se déplacer qu’ap- 
rès le desserrage du ressort à la longueur initiale. Ensuite, 
le cliquet 4, butant contro les dents de la roue à rochet 2, 
provoque la rotation de cette dernière et de l'arbre 9 et le 
mécanisme (non représenté sur la figure) avance un nouveau 
lot de pièces brutes dans la matrice et enlève les pièces 
finies. Le guidage 6 est rendu solidaire de la traverse 7. 
Le ressort 8 sert à la mise en marche du mécanisme d'avance 
à un mouvement déterminé. 
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MÉCANISME À ROCHET POUR AVANCE RE 


Fee INTERMITTENTE TA 


Lorsque le coulisseau Z se déplace vers le bas, le cliquet 2, 
sollicité par le ressort 3, s'engage dans les évidements de la 
roue 4 et fait tourner cette dernière avec le disque d'avance 5 
autour d'un axe fixe D. L’angle de rotation est fixé par le 
cliquet 6 pivotant autour d'un axe fixe B et sollicité par le 
ressort 7. Lorsque le coulisseau 7 so déplace vers le haut, le 
cliquet 2 sort de l’évidement et son axe À relève le cliquet 6, 
surmontant la résistance du ressort 7. Avant que le cliquet 6 
ne vicnne occuper sa position initiale, le cliquet 2 tourne 
la roue 4 au cours de sa descente. 
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11. Mécanismes de commutation, | 
d'enclenchement et de déclenchement (493) 


493 MÉCANISME DE COMMUTATION À ROCHET CE 


Lorsque l'élément Z tourne autour d’un axe fixe À, l’élé- 

ment 2 reçoit un déplacement d’une position à l’autre au 

moyen du ressort 3, et il est fixé par les cliquets 4 qui s'en- 
gagent dans les rainures de l'élément 2. 
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12. Mécanismes d'autres dispositifs 
spéciaux (494-502) 


MÉCANISME À ROCHET DU COMPTE-TOURS | RE 


494 DE PRÉCISION 
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La broche 7 une fois reliée à l'arbre de la machine à essayer, 
les éléments 7, 2 et 3 sont mis en mouvement. En appuyant 
sur le bouton a, on désongrène le cliquet 4 de la roue à rochet 5 
qui, sous l’action du ressort 6, est entraînée en rotation par 
la roue dentée 3 par suite du frottement qui apparaît entre 
elles. Les roues dentées 7, 8, 9 et 10, ainsi que la roue à rochet 
commencent à tourner, communiquant le mouvement aux 
aiguilles b et c. Les roues dentées étant choisies de manière 
adéquate, l'aiguille b effectue dix tours et l'aiguille c en 
fait un pour 1000 tours de la broche 1. 
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495 MÉCANISME DE DIVISION À ROCHET DS 
P 


Lorsque le coulisseau Z comportant la roue à rochet 2 se dépla- 
ce dans un guidage fixe k — k vers la gauche, l'élément 3 
reste immobile jusqu’au moment où le rouleau d du coulis- 
scau 7 désengrène de l'élément 3. Ensuite, sollicité par le 
ressort 4, l'élément 8 prend la position supérieure. Lorsque le 
coulisseau Z se déplace vers la droite, le rouleau d, butant 
contre l'élément 3, provoque la rotation de la roue à rochet 2 
comportant le disque 5 (on voit sur la figure une partie du 
disque) dans le sens des aiguilles d’une montre jusqu'à ce 
que le rouleau b déplace l'élément 3 dans sa position infé- 
rieure. Les rouleaux d et b se déplacent alors sur l'élément 83. 
Les rouleaux a, d, b, e étant disposés à un angle de 90°, le 
disque 5 tourne d’un angle de 90° pour chaque marche double 
du coulisseau 7, Le disque 5 ne tourne que dans le sens des 
aiguilles d’une montre, car la rotation en sens inverse est 
empêchée par le cliquet 6 fixé sur le coulisseau J. 
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MÉCANISME À ROCHET DU DYNAMOGRAPHE 


496 | DE TRACTION À RESSORT DE RÉVIAKINE 


CD = = sun un en = = == = — > 4 De à 
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L'effort do traction P appliqué à la biellette Z est transmis 
à l’aide des tiges 2 ct 3 aux ressorts en spirale 4 et 5 situés 
entre le cadre 6 de l'appareil et le cadre mobile 7. Le cadre 7 
ossède la vis 8, sur laquelle se déplace l'écrou 9 comportant 
e levier Z0 muni d’un crayon a. Le crayon a se déplace sur le 
papier dans la direction où agit la force et en même temps 
perpendiculairement à l’action de la force à l’aide de la roue 
a rochet 11 serrée des deux côtés par les crémaillères 72 
et 13. Les crémaillères sont fixées au corps par des ressorts 
à lame plate 14 qui les serrent contre la roue à rochet. Lors- 
que les ressorts de force 4 et 5 sont serrés, la roue à rochet 11 
est entraînée en rotation au moyen de la crémaillère 12, 
et lorsqu'ils sont desserrés, au moyen de la crémaillère 73 
qui la fait tourner dans le même sens. 
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MÉCANISME À ROCHET DU COMPTEUR 
AUTOMATIQUE DES TRONCS 

D'ARBRE POUR ÉLÉVATEURS DSp 
À CHAÎNES LONGITUDINAUX 
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Lorsque le transporteur 1 est en mouvement, 10 tronc d'arbre 2 se 
déplace cet relève le volet 3 et les coulisseaux 4 qui sont solidaires 
de ce volet et qui glissent dans les guidages parallèles 5. L’arbre 6 
tourne librement autour de l’axe À dans les coulisseaux 4. Lorsque 
l’arbre 6 se déplace vers le haut, la charge 7 suspendue par le câble & 
descend et fait tourner le disque 9 dans le sens inverse des aiguilles 
d'une montre. La rotation du disque 9 est transmise à l’aide du 
cliquet 10 et du rochet 11 au compteur 12 qui enregistre la somme des 
diamètres des troncs d'arbre. Le cliquet 13, effectuant un mouvement 
vers le haut en même temps que le coulisseau 4, transmet son mouve- 
ment à l’aide du rochet 14 au compteur 15 qui enregistre le nombre 
de troncs d'arbre. En passant entre les rouleaux cannelés 6 et 16, 
le tronc d'arbre 2 fait tourner l'arbre inférieur 16. La rotation de l'ar- 
bre 16 est transmise à l’aide d’une paire de pignons 17 et 18 au comp- 
teur 19 qui e istre la longueur en mètres des troncs d'arbre. APT 

le passage de chaque tronc d'arbre, l’arbre 6, le coulisseau 4 et le 
volet 3 reviennent à leur position initiale sous l'effet de leur propre 
poids et ils ramènent le ea 9 à sa position initiale à l’aide du 

e 8. 
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MÉCANISME À ROCHET DU DISQUE 
À TOURELLE 


Le disque à tourelle 3 est mobile autour d'un axe fixe À. 
Lorsque le coulisseau Z se déplace dans le guidage d vers 
le bas, il agit par la butée a sur le cliquet 2, mobile autour 
d'un axe fixe B, le fait tourner et libère le disque à tourelle 3. 
Le cliquet 4 du coulisseau 7 désengrène en même temps de la 
roue à rochet 5, passe à une autre dent et s'engage dans 
l’encoche de la dent suivante sous l’action d'un ressort plat. 
Lorsque le coulisseau Z fait la course arrière, le cliquet 4 
provoque la rotation de la roue à rochet 5 d'un pas de dents 
et fait donc tourner le disque à tourelle d'une division. Une 
fois dégagé de la butée a, le cliquet 2 s'engage dans la rainure 
du disque 3 à l’aide du ressort b, immobilisant ainsi le dis- 
que à tourelle. 
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MÉCANISME À ROCIET POUR 
DÉPLACEMENT DU CHARIOT 
DE LA MACHINE À ÉCRIRE 
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La roue à rochet 7, calée sur un axe 6 et rendue solidaire de la 
roue dentée 2 qui engrène avec la crémaillère 3 fixée sur le 
chariot, subit l’action d’un couple moteur constant et tourne 
autour d'un axe fixe À (voir la fig. 11). Lorsque la touche (la 

ièce 5) se A dans le sens de la flèche (voir la fig. 1) 
e cliquet mobile a sort de l’entredent de la roue Z et le 
cliquet b occupe sa place (voir la fig. III) pour empêcher la 
roue à rochet de tourner Lorsqu'ell se trouve dans cette 
position. Dès que le cliquet a désengrène de la roue J, il se 
met à tourner sous l’action du ressort 4 et occupe la position 
représentée sur la fig. III. Lorsque la pièce 5 se déplace dans 
le sens inverse de la flèche (voir la fig. I), le cliquet b sort de 
l'entredent et la roue à rochet 7 est dégagée, mais une fois 
en rotation cette dernière est entraînée par le cliquet mobile a, 
situé près de la dent suivante. La roue à rochet ne peut donc 
tourner que d’une division. 
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MÉCANISME À ROCHET DU DISPOSITIF 


500 D'ENTRAÏNEMENT D'UN PENDULE 


La roue 3 portant les fuseaux a est rigidement reliée à la 
roue à rochet 2 qui tourne autour d'un axe fixe À sous l’ac- 
tion de la charge Q. Le pendule 7 oscillant autour d’un axe 
fixe B reçoit un écartement à l’aide d’un des fuseaux a 
dans le sens indiqué par la flèche, dégageant ainsi le cli- 
quet 5 du levier oscillant 6 du mécanisme CDEF à deuxleviers 
oscillants. Les leviers oscillants 4 et 6 tournent alors autour 
des axes fixes F et C. Le cliquet 5 vient en prise avec la roue 
à rochet 2 qu'il immobilise. Pendant sa marche arrière, le 
pendule Z agit par sa saillie supérieure b sur la sailliec 
du levier oscillant 4, soulevant le cliquet 5 et lo désongrenant 
de la roue à rochet 2. Le fuseau suivant frappe de nouveau 
la saillie d du pendule 7, inclinant ce dernier dans le sons 
indiqué par la flèche. 
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MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE ET ANCRE 
DU CHARIOT DE LA MACHINE À ÉCRIRE 
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Lorsque la plaque Z effectuo un mouvement d'oscillation 
autour d'un axe fixe À — À parallèlement au plan normal 
à la figure, la crémaillère 2, soumise à l’action du ressort 5, 
se déplace vers la droite après que la dent a rigidement fixée 
sur la plaque 1 désengrène de la dent de la crémaillère 2. 
Pendant son déplacement vers la droite, la crémaillère 2 
entraine dans son mouvement une plaque angulaire 3 dont 
la dent b reste en prise avec la dent de la crémaillère 2 ani- 
mée d'un mouvement alternatif dans un guidage fixe d — d, 
lorsque la plaque oscille en dehors du plan de la figure. Le 
ressort 4 ramène la plaque 3 à sa position initiale après que 
la plaque Z occupe l’autre position extrême par rapport au 
plan de la figure au cours de son mouvement d'oscillation, 
position où la dent b ARBRES de la dent de la crémail- 
ère 2. 
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MÉCANISME À ROCHET ET ENGRENAGE 
DE LA MACHINE À ÉCRIRE 
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La rouc à rochet 4, mobile autour d’un axe fixe À, est entraî- 
née en rotation par le cliquet 7 pivotant autour de l'axe 
fixe C du levier 6 qui tourne autour d’un axe fixe B. La 
roue 4 est rendue solidaire de la roue dentée conique 8 qui 
engrène avec la roue dentée conique 9 rigidement reliée 
à la roue dentée conique 10. Cette dernière entre en prise 
avec la roue dentée conique 17. La roue 71 est rendue soli- 
daire de l'arbre 3 comportant un filetage qui constitue un 
couple hélicoïdal avec le chariot Z/glissant le long de l’arbre 73. 
L'arbre 13 comporte la roue 2 qui imprime des caractères. 
Le chariot 1 se déplace vers la droite à l’aide do la roue 
à rochet 4 déplaçant le papier et des roues dentées coniques. 
Le ressort 5 se comprime pendant le mouvement du chariot. 
Le cliquet 7 une fois écarté, le ressort 5 fait tourner l'axe 3 
en sens inverse et le chariot Z revient à sa position initiale. 


VŸ 
Mécanismes 
à came et engrenage 


CE 


4. Mécanismes à éléments multiples d'usage général 
M (503-506). 2. Mécanismes avec arrêts Ar (507-510). 
3. Mécanismes de triage, d'avance et d'alimentation 
TA (511-513). 4. Mécanismes des dispositifs de mesure 
et d essai ME (514-515). 5. Mécanismes servant à tra- 
cer les courbes TC (516). 6. Mécanismes d'autres 
dispositifs spéciaux DSp (517-518). 


1. Mécanismes à éléments multiples 
d'usage général (503-506) 
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503 MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL À CAME 
ET ENGRENAGE 
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La roue dentée Z, mobile autour d’un axe fixe B, vient en 
prise avec la couronne dentée 2 de la came 3 qui tourne autour 
d'un axe fixe À et le long duquel elle peut glisser. La came 3 
se présente sous la forme d'une rondelle avec deux faces 
obliques qui est en contact avec les rouleaux coniques 4 
et 5. Le rouleau 4 tourne autour de l’axe C du montant et le 
rouleau 5 tourne autour de l’axe D du coulisseau 6 glissant 
dans un guidage rectiligne a. Lorsque la roue menante 1 est 
en mouvement de rotation, la came 3 butce par son profil con- 
tre le rouleau 4 et se meut le long de l’axo À, déplaçant en 
même temps le coulisseau mené 6 dans le guidage a parallè- 
lement à l'axe À. Pour obtenir le mouvement continu du 
mécanisme, il faut que la largeur des dents de la roue 7 per- 
mette la constance d’engrènement avec la couronne dentée 2. 
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MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE 
À DENTURE INTÉRIEURE 


La roue dentéc 7, mobile autour d’un axe fixe À, vient en 
prise avec la roue 3 munie do dents situées sur la surface 
intérieure de la came 2. La came 2 tournant par rapport à un 
maneton fixe a agit par son profil b sur le rouleau 5 du pous- 
soir 4 qui glisse dans un guidage rectiligne d. Lorsque la 
roue menante Z est en rotation, effectuant », tours par minute, 
la came 2 tourne, effectuant un nombre n, de tours par minute 


tel que n, — 4 ny, Où z, et z, sont les nombres de dents des 


roues Z et 2. La roue Z et la came 2 tournent dans le même 
gens. 
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MÉCANISME DIFFÉRENCIEL FERMÉ CE 
À CAME ET ENGRENAGE M 


L'arbre Z tournant autour d’un axe fixe À est solidaire de la 
roue dentée conique 2 qui vient en prise avec la roue coni- 
que 3 pivotant autour de l’axe Æ du porte-satellites 7 monté 
fou sur l'axe À. La roue 3 engrène avec la roue conique 8 
rigidement reliée à l'arbre 9 qui tourne autour d’un axe 
fixe D. Les roues 2, 3 et 8 ont le même nombre de dents et 
constituent avec le porte-satellites 7 un différenciel conique 
à rapport de transmission i,g égal à {98 — —1. La chaîne 
fermée du différenciel est composée de la roue dentée 5, 
solidaire de l'arbre 9, qui engrène avec la roue 6 montée sur 
l'arbre 10. L'arbre 10 pivote autour d'un axe fixe C. La 
camo 4, solidaire de Dante 10, agit par son profil sur le rou- 
leau a mobile autour de l'axe F du porte-satellites 7. Lors- 
que l'arbre Z est en mouvement de rotation uniforme, l'arbre 
9 reçoit un mouvement de rotation et d'oscillation déterminé 
par le profil de la came 4. 
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MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE 
POUR REPRODUIRE LE MOUVEMENT 
COMPOSÉ DE L'ÉLÉMENT MENÉ 
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L'arbre menant 711, mobile autour d’un axe fixe À, est rigi- 
dement relié à la roue dentée Z et à la came 2. La roue 1 
vient en prise avec la roue dentée 3. La roue 3 engrène avec 
les satellites 8 qui engrènent à leur tour avec la roue dentée 9 
rendue solidaire de l'arbre mené 72 pivotant autour d'un 
axe fixe B. En agissant sur le rouleau 4, la came 2 déplace 
la crémaillère 5 qui est en prise avec la roue dentée 6 rigi- 
dement reliée à l'arbre 72. Le porte-satellites 7, solidaire de 
l'arbre 72, constitue des couples de rotation C avec les satel- 
lites 8. Lorsque l'arbre ZJ est en rotation uniforme, l'arbre 12 
ainsi que la roue 10, solidaire du premier, tournent selon une 
loi composée définie par le profil de la camo 2. 
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2. Mécanismes avec arrêts (507-510) 


MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL 
À CAME ET ENGRENAGE 
AVEC ARBRE MENÉ MARQUANT DES ARRÊTS 


CE 
Ar 
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La douille de la vis sans fin 3, mobile autour d'un axe fixe A 
et mise en mouvement par la poulie Z, comporte sur sa sur- 
face en bout des dents qui viennent en prise avec l’accouple- 
ment 5 qui imprime la rotation à l'arbre 9 tournant autour 
d'un axe fixe B. Lorsque la poulie 7 est en rotation, la came 2 
recoit une rotation autour d'un axe fixe D à l'aide d'un 
couple hélicoïdal composé de la vis sans fin 3 et de la roue 
tangente 4. Le levier 6, soumis à l'action du profil a de la 
came ?, s’écarte périodiquement, se déplaçant à gauche de 
l'axe fixe C et surmontant la résistance du ressort 7. L'accou- 
plement 5, joint à l'arbre 9 par une clavette coulissante, 
se déplace vers la gauche et désengrène de la douille de la 
vis tangente 3 si bien que l'arbre 9 est animé d'une rotation 
avec des arrêts. Le frein 8 permet un arrêt instantané de 
l'arbre 9. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À CAME CE 
508 ET ENGRENAGE AVEC LEVIER . 
MENÉ MARQUANT DES ARRÊTS d 
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La came 7, qui imprime le mouvement au levier 2, reçoit 
son mouvement de rotation autour d'un axe fixe À dans le 
sens indiqué par la flèche. Le rouleau du levier 2, mobile 
autour d'un axe fixe B, peut être maintenu à sa hauteur 
maximale à l'aide du cliquet 3 rigidement relié au levier 4 
au moment où sa saillie a se déplace sur les saillies de la 
roue à rochet 5. La roue 5 reçoit une rotation autour de l'axe 
fixe À en même temps que la douille de la roue 6 autour 
de la douille de la roue fixe 7 du fait que la roue 6 possède 
une dent de moins que la roue 7. La roue 8, dont l’axe D 
appartient à la came 7, roule sur la roue 7. Lorsque la came 7 
est on rotation, le levier 2 effectue un mouvement oscilla- 
toire avec des arrêts observés à sa position supérieure, la 
durée de ces arrêts dépendant du nombre et de la disposi- 
tion des cavités ménagées sur la roue à rochet 5. 
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MÉCANISME TRIDIMENSIONNEL À CAME |CcE 
509 ET ENGRENAGE AVEC ARBRE 
MENÉ MARQUANT DES ARRÊTS Ar 
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La came cylindrique Z, solidaire de l’arbre 8, tourne autour 
d’un axe fixe À — A. L’entraînement de la came 1 cest 
réalisé par l'arbre 9 mobile autour d'un axe fixe D. La 
roue dentée 2 rigidement reliée à l'arbre 9 vient en prise 
avec la roue dentée 3 montée folle sur l'arbre 70. La roue 
dentée 4 est rendue solidaire de l'arbre 8. La came 7 agit par 
son profil sur le rouleau a de la douille 5 de la roue 3. L'arbre 
11, tournant autour d’un axe fixe B, est joint à la douille 5 
au moyen d'un accouplement à crabots 6. Lorsque l'arbre 
menant 9 cest en rotation, la came 7 débraye périodiquement 
l'accouplement 6 et débranche l'arbre mené 17 en l'immobili- 
sant. L'embrayage de l'accouplement 6 est réalisé à l'aide 
du ressort 7. La roue 3 est plus large que les roues 2 et 4. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE À CAME 
ET ENGRENAGE AVEC ARRÊTS 


La came 4 ot la roue dentée 15 sont fixées sur l'axe du porte- 
satellites 2. Le rouleau 6 et la roue 7 sont montés sur l'axe 
du porte-satellites 3. Le porte-satellites 2 est mis en mou- 
vement par l'arbre Z à l’aide des roues 8, 9, 70. La roue 7 est 
mise en mouvement autour de son axe à l’aide des roues 71, 
12, 13, 14 et autour de l'arbre 7 du mécanismo à l’aide de la 
came 4. La rouc 15 est fixe. L'effort de contact entre la 
came 4 et le rouleau 6 est assuré par le ressort 76. Lorsque 
l'arbre Z tourne autour d'un axe fixe B, la roue 5 roule sur la 
roue fixe 125 et met en mouvement la came 4. La roue ? 
fait tourner la roue 77 autour d’un axe fixe À. La came 4 
assure la rotation de la roue 77 avec des arrêts. 


3. Mécanismes de triage, d'avance 
et d'alimentation (511-513) 


MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE 
POUR AVANCE DE LA BROCHE 


Le mouvement de l'arbre 7, mobile autour d'un axe fixe 4, 
est transmis à l'arbre 4 pivotant autour d'un axe fixe B 
à l’aide des roues dentées 2 et 3. L'arbre 4 met en mouve- 
ment la broche 7, qui tourne autour d’un axe fixe C, à l’aide 
des roucs dentées 6 et 5, ainsi que le tambour 10 à l'aide des 


roues dentées 8 et 9 dont le rapport de transmission est de 

valour moins élevée. Par suite de la différonce des vitesses 

angulaires, le tambour 70 tourne autour de la broche 7. 

La rainure curviligne intérieure b du tambour 70 agit sur le 

doigt a de la douille 71, entraînant cette dernière ainsi que 

la broche 7? qui en est solidaire dans le mouvement le long 
de l’axe C. 
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MÉCANISME DENTÉ D'AVANCE AVEC 
UN ACCOUPLEMENT À CRABOTS 
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Les roues dentées 2 et 4, rigidement reliées à l'arbre 1, 
tournent autour de l'axe fixe À — À de l’arbre 7. Les roues 2 
et 4, qui n’ont pas le même nombre de dents, engrènent avec 
les roues 3 et 6. La roue 3, montée folle sur l'arbre 7 tournant 
autour d'un axe fixe B — B, est reliée à l'accouplement 5 
ortant une rainure cunéiforme a. La roue 6, solidaire de 
‘arbre menant 7, s'engage par sa saillie cunéiforme b dans 
la rainure de l'accouplement 5. Les vitesses de rotation des 
roues 3 et 6 n'étant pas égales, l'arbre mené 7 tourne, tout 
en se déplaçant d'un mouvement alternatif dans le guidage 
du bâti 9. Le levier 10 et le ressort 8 assurent l'effort de con- 
tact entre les éléments du mécanisme. 
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MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE 
POUR AVANCE D’UNE TÊTE 
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L'arbre menant 7 imprime le mouvement de rotation à l’arbre 
10 autour d’un axe fixe À — À à l'aide des roues dentéces 2 
ct 3, des roues hélicoïdales 4 et 5, des roues dentées de 
rechange 6 et 7 et d'un couple hélicoïdal 8 ct 9. Lorsque le 
tambour 70 est en rotation, sa rainure curviligne agit sur le 
doigt du bâti ZZ, ce qui permet au tambour 70, ainsi qu'à 
la tête portant des roues dentées d'effectuer un mouvement 
de translation suivant l'axe À — À. 
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4. Mécanismes des dispositifs de mesure 
et d'essai (514-515) 
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MÉCANISME À CAME ET ENRGENAGE 


514 DU TACHYMÈTRE D'HORLOGE 
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L'arbre d'admission À transmet la rotation à la roue dentée 5 
à l’aide du redresseur 7 ; cette rotation a toujours lieu dans 
le même sens (lorsque la roue 2 tourne dans le sens inverse 
des aiguilles d'une montre, la roue 5 engrène avec la roue 4 
et lorsque la roue 2 tourne dans le sens des aiguilles d’une 
montre, la roue 5 engrène avec la roue 3). La roue 5 provoque 
la rotation de la roue Z6 du mécanisme d'horlogerie et en 
mêmo temps celle de la roue 6 de l'organe de transmission. 


MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE CE 


514 DU TACHYMÊTRE D’HORLOGE ME 


Lorsque la roue 5 tourne, le ressort du mécanisme d'horloge- 
rie est remonté de manière continue. Le mécanisme d'’hor- 
logerie est réglé de manière que l'arbre de distribution B 
sur lequel sont montées les cames 7, 19 et 21 effectue un 
tour par seconde. Pendant la première moitié de la période, 
le levier 128 prend sous l’action de la came 77 la position où 
les roues 7 et 8 sont en prise et le cliquet 20 est desserré et 
écarté de la roue 8 par la came 19. L'aiguille 15 reçoit le 
mouvement à l’aide des roues 7, 8, 9, 10, des goujons 11, 12 
ot des roues 73, 14 (la roue 13 cst montée folle sur l'axe). 
L'aiguille 25 tourne d'un angle proportionnel à l'angle de 
rotation de l'arbre à essayer pour Do seconde. Les ressorts 26 
et 27 sont alors remontés. Pendant l'autre moitié de la pério- 
de, le levier 18 écarte l'axe des roues 6 et 7 sous l’action du 
ressort serré 28. Pendant ce temps, l'aiguille 75 et les roucs 73, 
14, 24, 25, 23 restent immobiles, car le cliquet 22 en butant 
contre les dents de la rouc à rochet 23 empêche la rotation 
de cette dernière. Les roues 8, 9, 10 ainsi que le goujon 71 
reviennent à l’état initial sous l'action du ressort 27. Si la 
vitesse angulaire de l’arbre à essayer durant la deuxième 
période et durant toutes les périodes suivantes de travail du 
tachymètre reste invariable, le goujon 71 de la roue 170 
s'approche tout contre le goujon 22 de la roue 13 et l’aiguil- 
le 75 reste immobile. Si la vitesse angulaire de l'arbre à essayer 
diminue, le goujon 21 de la roue 10 n’atteint pas le goujon 72 
de la roue 73 ct pendant que le cliquet 22 s’écarte de la 
roue 23 (le cliquet 20 engrène pendant ce temps avec la 
roue 8) l'aiguille 125, subissant l'action du ressort 26, tourne 
en sens inverse tant que le goujon 72 ne bute contre le gou- 
jon fixe 71 de la roue 10. Si la vitesse angulaire de l'arbre 
a essayer augmente, le goujon Z1 de la roue 10 bute contre le 
goujon 12 de la roue 73 et provoque la rotation de cette der- 
nière ainsi que de l’aiguille Z5 qui s’écarte d’un angle plus 
grand. Le ressort 26 reçoit alors une tension complémentaire. 
De cette façon, chaque nouvelle valeur de la vitesse angu- 
laire de l'arbre à essayer est enregistrée par l'aiguille 73. 
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MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE 


515 DU TACHYSCOPE 
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L'arbre À est entraîné dans le mouvement à l’aide de l'arbre 
de l'objet à essayer. La roue dentée 4 reçoit une rotation 
à l’aide d'un couple hélicoïdal Z et 2 et d'un redresseur 8. 
La roue 4 est reliée par friction à la roue à rochet 5, sur l'axe 
de laquelle est fixée l'aiguille 6. Le mécanisme est conçu de 
manière que l'aiguille de l'appareil décline toujours dans le 
même sens, indépendamment de la direction de rotation de 
l'arbre à essayer. Lorsque la roue à vis 2 tourne dans le sens 
des aiguilles d'une montre, le harnais d'engrenages 7 tourne 
aussi dans le sens des aiguilles d’une montre et la roue 7”, 
engrenant avec la roue 4, provoque la rotation de cette der- 
nière dans le sens des aiguilles d'une montre. Lorsque la 
roue à vis 2 tourne dans le sens inverse des aiguilles d’une 
montre, le harnais d'engrenages 7 tourne aussi dans le sens 
inverse des aiguilles d'une montre et la roue 7”, engrenant 
avec la roue &, fait tourner la roue 4 cette fois encore dans 
le sens des aiguilles d’une montre (les roues 7’ et 7° tournent 
fou sur le harnais d'engrenages 7). L'aiguille 6 enregistre la 
vitesse angulaire de l’arbre à essayer pour une période déter- 
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ce MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE CE 
DU TACHYSCOPE ME 


minée définic par le mécanisme d'horlogerie. Lorsqu'on 
appuie sur le bouton 9, le segment denté 70 s'écarte ot fait 
tourner sous l’action du ressort comprimé 71 la roue dentée 72 
portant une rondelle à rochet 73. Le cliquet Z4 qui bute 
contre une dent de la rondelle à rochet 13 est fixé sur la roue 
d'ancre 15 du mécanisme d'horlogerie. La roue d'’ancre 15 
et la rondelle 76, calées sur l'axe B, reçoivent un déplace- 
ment angulaire constant pour une unité de temps. Lorsque 
l’axe B est en rotation, la rondelle à rochet 76 agit sur le 
cliquet 27 et libère la roue 5. Cette dernière commence 
à tourner à une vitesse angulaire proportionnelle à celle 
de l'arbre à essayer. Au bout d'un certain temps, la rondelle 
à came 76 libère le cliquet Z7 et celui-ci bloque la roue 5. 
En appuyant sur le bouton 8, on remet l'aiguille à zéro. 
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5. Mécanismes servant à tracer les 
courbes (516) 


MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE 
916 D'UN DISPOSITIF REPRODUCTEUR 
SERVANT À TRACER UNE COURBE DONNÉE 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe À, vient en 
prise avec deux roues dentées égales 2 et 3. Le disque b, 
sur lequel cst fixée la came 5 de profil donné, est rendu soli- 
daire de la roue 8. Le levier coudé 4 pivotant autour d’un 
axe fixe D glisse par sa pointe e sur le profil d de la came 5. 
La pointe f du levier 4 décrit alors une courbe donnée 
dans le plan a lié à la roue 2. 
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6. Mécanismes d'autres dispositifs spéciaux 
(517-518) 


MÉCANISME À CAME ET ENGRENAGE 
517 DE LA MACHINE À LAVER 


L'élément 2, qui possède un profil denté constitué des tron- 
çons d’une crémaillère dentée et de roucs dentées rondes, 
vient en prise avec la roue dentée menante 7, mobile autour 
d'un axe fixe À. L'élément 2 se déplace d'un mouvement de 
translation dans le sens indiqué par la flèche sur les parties 
de l’engrenage qui correspondent aux crémaillères dentées. 
Lorsque la came 5 passe sur les parties correspondant aux 
roues dentées rondes, elle entre en contact avec les rou- 
leaux 6, assurant ainsi le mouvement requis de l'élément 2. 
En outre, la direction indispensable du mouvement de 
l'élément 2 est assurée par les rouleaux 6, la crémaillère 8 
et le rouleau 4. 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL À CAME 


518 ET ENGRENAGE DU CONVOYEUR 


La roue dentée 1 mobile autour d’un axe fixe B vient en prise 
avec le satellite 2 solidaire du satellite 4 qui engrène avec la 
roue dentée 5 tournant autour d'un axe B. Le porte-satcel- 
lites 3, mobile autour de l'axe B, constitue des couples de 
rotation À avec les satellites 2 et 4. La roue 5 engrène avec 
la roue dentée 6 qui tourne autour d'un axe fixe C et qui 
engrène avec la roue 7 mobile autour d'un axe fixe D. Le 
tambour a, solidaire de la rouc 7, met en mouvement la 
bando b du convoyeur. La came &, solidaire de la roue 1, 
agit sur le levier coudé 9 tournant autour d’un axe fixe Æ. 
La bielle Z0 constitue des couples de rotation À et F avec 
le porte-satellites 3 et avec le levier 9. Lorsque la roue 7 est en 
mouvement, le tambour menant a du convoyeur tourne à une 
vitesse angulaire variable, dont la loi dépend du profil de 
la came & et des dimensions des éléments du mécanisme. 


VI 
Mécanismes 
à vis sans Îin 
VF 


1. Mécanismes à trois éléments d'usage général Tr 
(519-524). 2. Mécanismes à quatre éléments d'usage 
général Q (525-527). 3. Mécanismes à éléments multi- 
ples d'usage général M (528-535). 4. Mécanismes avec 
arrêts Ar (536-538). 5. Mécanismes de commutation, 
d’enclenchement et de déclenchement CE (539-540). 
6. Mécanismes des boîtes de vitesse et des réducteurs 
BV (541). 7. Mécanismes pour opérations mathématiques 
OM (542-544). 8. Mécanismes des dispositifs de mesure 
et d'essai ME (545-547). 9. Mécanismes d'autres dispo- 
sitifs spéciaux DSp (548-554). 
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1. Mécanismes à trois éléments d'usagé 
général (519-524) 


MÉCANISME À TROIS ÉLÉMENTS VF 
519 ET À VIS SANS FIN Tr 


Les dents a de la vis sans fin 7, mobile autour d'un axe 
fixe À — À, engrènent avec les dents b de la roue à vis 2 
tournant autour d’un axe fixe B. Les axes À et B sont per- 
pendiculaires entre eux et ne se coupent pas. Le rapport de 
transmission {,, du mécanisme est égal à 


où &, et «w, sont les vitesses angulaires de la vis sans fin 7 
et de la vis sans fin 2, z,, le nombre de filets de la vis sans 
fin Z, z,, le nombre de dents de la roue 2, R, et R,, les rayons 
des cylindres primitifs de la vis sans fin Z et de la roue 2, 
B, l'angle d’inclinaison du filet de la vis sans fin. La tan- 
gente de l'angle B est égale à 


z4 mz 
t = = ————_— 
BB= Ron? 
où t est le pas d'engrenage et »—» le module d’engrenage. Les 
rayons À, et R, peuvent être déterminés par les équations 


mz mz 
Ri= 1 et Ro= 2 


2 LU 


2 18 
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500 MÉCANISME À TROIS ÉLÉMENTS 
ET À VIS SANS FIN AVEC VIS GLOBIQUE 


Les dents a de la vis sans fin 7, mobile autour d'un axe 
fixe À — À, engrènent avec les dents b de la roue tangente 2 
tournant autour d’un axe fixe B. La surface primitive de la 
vis sans fin Z constitue un globoïde, c’est-à-dire une surface 
formée par la rotation d'un arc de cercle de rayon égal à celui 
du cercle primitif qu’on obtient en coupant la vis sans fin 2 
par un plan normal à l’axe de la roue 2 et contenant l'axe 
À — À de la vis sans fin Z. Cet arc reçoit une rotation autour 
de l'axe À — 4. Le rapport de transmission i,, du mécanisme 
est égal à 
22 
ln => = {2 
Bo 2 
où o, et w, sont les vitesses angulaires de la vis sans fin 7 
et de la roue 2, z, le nombre de filets de la vis sans fin 7 
et z, le nombre de dents de la roue 2. Le mécanisme est 
conçu pour la transmission de grands efforts et de puis- 
sances. 


L 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN VF 
521 | AVEC VIS GLOBIQUE ET ROUE À FUSEAUX | 4% 


Les dents b de la vis sans fin 7 de forme globique, mobile 
autour d’un axe fixe À — 4, engrènent avec Îles fuseaux 
cylindriques a de la roue à fuseau x 2 tournant autour d’un axe 
fixe B. Les fuseaux a sont situés sur la superficie cylindri- 
que extérieure de la roue 2 et peuvent tourner librement 

autour de leurs axes 4, ce qui réduit considérablement les 
pertes par frottement pendant l’engrènement. Le rapport de 
2 

Zi ’ 
où o, et w, sont les vitesses angulaires de la vis sans fin 7 
et de la roue 2, z, le nombre de filets de la vis sans fin 7 et 

z, le nombre de fuseaux de la roue 2. 


Q Q # e ? * . O4 
transmission du mécanisme est égal à 9, = —— 


049 


VF 
Tr 


MÉCANISME À VIS SANS FIN 


922 | AVEC ROUE FRONTALE À FUSEAUX 


Les dents b de la vis sans fin 7, mobile autour d'un axe 
fixe À — À, engrènent avec les fuseaux cylindriques 8 
de la roue 2 tournant autour d'un axe fixe B. Les fuseaux 3 
sont situés sur le plan frontal de la roue 2 et peuvent tourner 
librement autour de leurs axes D, ce qui réduit considé- 
rablement les pertes par frottement pendant l'engrènement. 
Le rapport de transmission i,, du mécanisme est égal à 


, wo : . : 
ljo = =, où o, et w, sont les vitesses angulaires de la 


vis sans fin Z et de la roue 2, z, le nombre de filets de la vis 
sans fin Z et z, le nombre de fuseaux de la roue 2. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC 
UN RAPPORT DE TRANSMISSION 
VARIABLE PAR ÉCHELONS 


Tr 


La vis sans fin 7, mobile autour d’un axe fixe À, comporte 

trois parties filetées a, b et c n'ayant pas le même nombre de 

filets et dont les angles d’inclinaison diffèrent. La roue à vis 

sans fin 2 tourne autour d’un axe fixe B. Le mécanisme peut 

reproduire par échelons trois rapports de transmission 

différents, selon que la partie à, b ou c de la vis sans fin 7 
cengrène avec la roue 2. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC VF 


924 ROUE TANGENTE MOTRICE 


La roue tangente 7, mobile autour d'un axe fixe À, possède 
des rainures hélicoïdales a qui engrènent avec le filet héli- 
coïdal b de la vis sans fin 2 tournant autour d'un axe fixe 
B — B. La transmission du mouvement de la roue motrice 7 
à la vis sans fin menée 2 n'est possible que si l'angle d'incli- 
naison du filet de la vis sans fin 2 est suffisamment grand. 
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2. Mécanismes à quatre éléments d'usage 
général (525-527) 


MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC 
DEUX ROUES À COURONNE 


La vis sans fin Z, mobile autour d'un axe fixe À, vient en 
prise avec les dents a et b des roues 2 et 3 tournant à leur 
tour autour des axes fixes B et C. Les dents a et b, situécs 
sur la partie frontale des roues 2 et 3, constituent des roues 
à couronne. Les axes B et C des roues 2 et 3 sont parallèles 
entre eux et perpendiculaires à l’axe À de la vis sans fin 1. 
Les rapports de transmission i,, et i,, sont égaux à 


où O1, & et &w, sont les vitesses angulaires de la vis sans 
fin Z et des roucs 2 et 3, z, le nombre de filets de la vis sans 
fin Z et z, et z, les nombres de dents a et b des roues 2 et 3. 
Lorsque la vis sans fin menante 7 est en rotation, les roues 
menées 2 et 3 tournent dans les sens opposés. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC VE 


526 DEUX ROUES TANGENTES Q 


La vis sans fin 7, mobile autour d'un axe fixe À — 4: 
comporte des filets a et b dont les angles d'’inclinaison sont 
de direction opposée. Les filets a et b viennent en prise avec 
les dents c et d des roues tangentes 2 et 3 tournant autour 
des axes fixes B et C. Les axes B et C sont parallèles entre 
eux et perpendiculaires à l'axe À — À de la vis sans fin Z. 
Les rapports de transmission i,, et i,, sont égaux à 
LE à jo de 
Dar z, et i13— ® 7 
où GO, &s et w, sont les vitesses angulaires de la vis sans 
fin Z et des roues 2 et 3, z;/ le nombre de filets du filetage a, z; 
le nombre de filets du filetage b, z, et z, le nombre de dents 
des roues 2 ct 3. Lorsque la vis sans fin menante 7 est en 
rotation, les roues menées 2 et 3 tournent dans les sens 
opposés. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC VF 
DEUX ROUES FRONTALES À FUSEAUX Q 


527 


La vis sans fin Z, mobile autour d'un axe fixe À — 4, engrène 
avec les fuseaux a de la roue 2 et les fuseaux b de la roue 8. 
Les roues 2 et 3 tournent autour des axes fixes B et C. Les 
fuseaux a et b peuvent tourner librement autour de leurs 
axes, ce qui réduit considérablement les pertes par frotte- 
ment pendant l’engrènement. Les axes B et C des roues 2 
et 3 sont parallèles entre ceux ct perpendiculaires à l'axe À — À 
de la vis sans fin Z. Les rapports de transmission ji, et is 
sont égaux à 
z 
O2 21 O3 Z4 
où 1, &2 et w, sont les vitesses angulaires de la vis sans 
fin Z et des roues frontales 2 et 3, z, le nombre de filets de 
la vis sans fin Z et z, et z, sont les nombres des fuseaux a 
ct b des roues 2 et 3. Lorsque la vis sans fin menante 7 est en 
rotation, les roues menées 2 et 3 tournent dans les sens oppo- 
sés. 
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3. Mécanismes à éléments multiples 
d'usage général (528-535) 


MÉCANISME À VIS ET ENGRENAGE 
AVEC ROUE À SEGMENT M 


L'élément Z muni d'un segment a portant des dents héli- 
coïdales tourne autour d'un axe fixe A. Les dents du seg- 
ment engrènent avec les dents hélicoïdales de la roue 3, 
rigidement reliée à l'arbre 4 tournant autour d’un axe fixe 
B — B. La roue 3 est animée d'une rotation autour d’un 
axe fixe B — B. L'arbre 4 constitue un couple hélicoiï- 
dal D avec le bâti. La largeur de la couronne de la roue 3 
dépasse celle de la couronne du segment hélicoïdal a. Lorsque 
la roue motrice Z est en mouvement d'oscillation, l'arbre 
mené B effectue, outre la rotation autour de l'axe B— B, 
un mouvement alternatif le long de l'axe B — B. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC 
TROIS ROUES MENÉES 


929 
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La vis sans fin Z, mobile autour d’un axe fixe 4 — À, pos- 
sède trois parties a, b et c comportant le même nombre de 
filets, mais de direction diverse. Lorsque la vis sans fin 
menante Z est en rotation, les roues menées 2, 3 et 4 entrent 
en prise avec les parties a, b et c de la vis sans fin Z et tour- 
nent autour des axes fixes B, C et D dans les sens indiqués 
par les flèches. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET VIS SANS VF 
FIN AVEC VIS SANS FIN COULISSANTE M 


La vis sans fin Z, mobile autour de l'axe fixe À — À de 
l'arbre cannelé 5, peut se déplacer d'un mouvement de trans- 
lation le long de cet axe. La vis sans fin Z engrène avec la 
roue sans fin 2 tournant autour de l’axe C de la boîte b qui 
est rendue solidaire du coulisseau 3 glissant dans les guida- 
ges fixes d — d. La roue 2 constitue un couple de rotation B 
avec l’élément 4 mobile autour d'un axe 4°. Lorsque l’arbre 
menant 5 tourne autour de l'axe 4, la vis sans fin Z imprime 
à la roue menée 2 une rotation et de surcroît un mouvement 
alternatif parallèle à l'axe A — À. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET VIS SANS VF 
FIN AVEC ARBRE COULISSANT M 


ARE TR 


L'arbre 7, solidaire de la vis sans fin 2 mobile autour d’un 
axe fixe 4, peut se déplacer d'un mouvement de translation 
dans un guidage 5 le long de l’axe A. La vis sans fin 2 engrèno 
avec la roue tangente 3 tournant autour de l’axe B de la 
boîte b qui contient la vis sans fin 2 ct la roue 3. La roue 3 
constitue un couple de rotation C avec l’élément 4 tournant 
autour d’un axe fixe D. Pendant la rotation de l'arbre menant 
1, la vis sans fin 2 imprime à la roue menée 3 une rotation 
et de surcroît un mouvement alternatif parallèle à l’axe À. 
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MÉCANISME À LEVIERS ET VIS SANS 
FIN D'UN VENTILATEUR SUSPENDU M, 


La vis sans fin 7, rigidement reliée à l'arbre a du moteur 
électrique 4, pivote autour d'un axe fixe À et vient en prise 
avec la roue tangente 2 tournant autour de l’axe B de la boîte 
b rendue solidaire du corps du moteur 4. La bielle 3, soli- 
daire de la roue 2, constitue un couple de rotation C avec le 
levier oscillant 5 animé d'une rotation autour d’un axe 
fixe D. Lorsque l'arbre a tourne autour de son axe, le moteur 
électrique 4, avec les palettes 4 du ventilateur, reçoit une 
rotation autour de l’axe 4. 
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_ MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC VF 
ROUES MENÉES À ROTATION PÉRIODIQUE |. x 


La vis sans fin 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec la roue tangente 5 tournant autour d'un axe B — B. 
Les roues tangentes 5, 6 et 7 sont calées sur l'arbre 8 effec- 
tuant un mouvement de rotation dans les paliers de la 
fourche 4 qui peut tourner librement autour de l’axe 4. 
Lorsque la fourche 4 tourne autour de l’axe À, les roues 6 
et 7 viennent en prise avec les vis sans fin 3 et 2, provoquant 
ainsi la rotation périodique de celles-ci autour des axes 
fixes D et C. La transmission de la rotation des roucs 6 et 7 
aux vis sans fin 3 ct 2 n’est possible que si l’on choisit assez 
grands les angles d'inclinaison des filets de ces dernières. 
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” MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC VF 
%%% IROUE MENÉE À MOUVEMENT INTERMITTENT| 1 


Lorsque l'arbre cannelé menant 8 est en rotation, la vis sans 
fin Z entraîne à l'aide de la roue tangente 2 dans le mouve- 
ment de rotation l'arbre mené 9 mobile autour d'un axe 
fixe B dans le sens indiqué par la flèche. Lorsque le goujon a 
de la roue 2 entre en contact avec le levier coudé 3, la roue 2 
et l'arbre 9 s'immobilisent. Comme l'arbre 8 continue à tour- 
ner, la vis sans fin 7, qui reste en prise avec la roue 2, se met 
à se déplacer vers la gaucho le long de l’axe C de l'arbre 8 
en même temps que le coulisseau 4 et la vis 5, surmontant 
la résistance du ressort 6. A la fin de la marche du coulis- 
seau 4, l'écrou b de la vis 5 fait tourner le levier 3, libérant 
la roue 2. La roue 2 reçoit alors une rotation accélérée jus- 
qu'à ce que le levier ? touche le goujon 4. La roue 2 et l’arbre 
9 se déplacent ensuite d’un mouvement uniforme jusqu’au 
moment où le goujon a entre à nouveau en contact avec le 
levier coudé 3. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC 
939 ÉLÉMENTS MENÉS M 
À MOUVEMENT INTERMITTENT 
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La rouc tangente, mobile autour d’un axe fixe B — B, se 
compose de trois sections 71, 2 et 3. La section Z, montée 
rigidement sur l'arbre 7, comporte des rainures concentri- 
ques a. Les sections Z et 3, montées folles sur l'arbre 7, peu- 
vent être mises en mouvement à à l’aide des boulons 4 et 5, dont 
les têtes cylindriques s'engagent dans les rainures concentri- 
ques des sections 1, 2 et 3. Etant donné que dans toutes les 
trois sections un certain nombre de dents sont onlevées, la 
rotation de la vis sans fin (non représentée sur la figure) se 
communique périodiquement à chacune des trois sections. 
De cette façon, la vis sans fin communique périodiquement 
le mouvement de rotation aux manivelles 8 et 7’ ainsi qu'à 
l'excentrique 6. 
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4. Mécanismes avec arrêts (536-538) 


VF 
Ar 


MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC 


536 | ROUES MENÉES OBSERVANT DES ARRÊTS 


F | Fr 


4 1 d. 


ra" . 
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MITOSELBSIITE DR 


Les roues tangentes Z et 2, rigidement reliées aux arbres 4 
et 5, tournent autour des axes fixes E et F. La vis sans fin 3, 
solidaire de l'arbre B, effectue une rotation autour d’un 
axe fixe D. La vis sans fin 3 possède des dents hélicoïdales b 
filetées sur 1/4 du cylindre primitif de la vis sans fin 3. Sur 
les 3/4 restants du cylindre primitif de la vis sans fin 8 
sont filetées deux dents circulaires a dont le filet a un angle 
d’inclinaison nul. Lorsque la vis sans fin menante est en 
rotation continue, les roues menées Z et 2 tournent avec des 
arrêts. A la rotation des roues Z et 2 correspond la période 
d’engrènement des dents b avec les dents des roues 7 et 2. 
A l’état de repos des roues J et 2 correspond la période d'engrè- 
nement des dents a avec les dents des roues Z et 2. Les arbres 4 
et 5 effectuent donc une rotation alternative. Les dents a en 
prise avec les dents des roues Z et 2 empêchent la rotation 
spontanée de ces roues aux moments de repos. 
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MÉCANISME À VIS ET ENGKENAGE AVEC VF 
537 |  COULISSEAU OBSERVANT DES ARRÊTS | 4r 


La roue dentée hélicoïdale Z est mobile autour d’un axe 
fixe O — O. Les dents hélicoïdales a de la roue Z sont situées 
sur une partie de sa couronne. L’autre partie de la couronno 
porte un boudin b. La roue hélicoïdale 2, tournant autour 
d'un axe fixe B, comporte des dents hélicoïdales d et deux 
mortaises e. Le nombre de dents a est égal à celui de dents d 
situées sur une moitié de la couronne de la rouc 2. Lorsque 
l'arbre menant 6 est en mouvement, la roue 2 tourne d'un 
angle de 180° pour un tour complet de l'arbre 6. Lo boudin b 
glisse alors dans une des mortaises e, empêchant la rotation 
spontanée de la roue 2 au moment du repos. Le disque 8, 
solidaire de la roue 2, constitue un couple de rotation C avec 
la bielle 4, qui forme, à son tour, un couple de rotation D 
avec lo coulisseau 5 glissant dans lcs guides / — f. Après 
chaque tour de l'arbre 6, le coulisseau mené 5 occupe la posi- 
tion limite gauche ou droite, en y observant des arrêts 
de longue durée. 
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MÉCANISME À VIS ET ENGRENAGE AVEC 
COMMANDE PAR ROUE VF 
ET VIS SANS FIN ET AVEC 

ROUE MENÉE OBSERVANT DES ARRÊTS 
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La roue dentée hélicoïdale 1 est mobile autour d'un axe fixe À — À. 
Les dents hélicoïdales a de la roue 1 sont situées sur une partie de 
sa couronne. L'autre partie de la couronne porte un boudin b. La roue 
hélicoïdale 2, tournant autour d’un axe fixe B, possède des dents 
hélicoïdales d et des mortaises e. Le nombre de dents a est égal au 
nombre de dents d ménagées entre les deux mortaises voisines e. 
Lorsque l'arbre menant À tourne, la roue 2 effectue une rotation d'un 
certain angle durant un tour de l'arbre 6 Jusqu'à ce que le boudin b 
s'engage dans la mortaise e. La roue 2 reste en repos pendant le 
glissement du boudin b dans la mortaise e, empêchant ainsi la rotation 
spontanée de la roue 2. La roue 2 est rendue solidaire de l'arbre 7 
portant la vis sans fin 3 qui engrène avec la roue tangente 4 animée 
d’un mouvement de rotation autour d'un axe fixe D. Lorsque l'arbre 
menant 6 est animé d'un mouvement de rotation, le disque mené 5, 
solidaire de la roue 4, tourne en observant des arrêts. L'anglo de rota- 
tion du disque 5 et son temps de mouvement et de repos sont fonc- 
tion du nombre de dents des roues hélicoïdales 1 et 2 et des roucs 
tangentes 3 et 4. 
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5. Mécanismes de commutation, 
d’enclenchement et de déclenchement (539-540) 


MÉCANISME À VIS SANS FIN AVEC VF 


539 LA VIS SANS FIN DÉBRAYABLE CE 


La vis sans fin 7, mobile autour de l’axe fixe B de l'élément 3, 

engrène avec la roue tangente 2 tournant autour d’un axe 

fixe D — D. Le débrayage de la vis sans fin Z est réalisé 

par la rotation de la poignée a de l'élément 3 autour d'un 
axe À. 
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540 | MÉCANISME DE DÉBRAYAGE À VIS SANS FIN CE 


Sous une charge normale, la vis sans fin Z, mobile autour 
d'un axe fixe À — À, transmet à la roue tangente 2 un mou- 
vement de rotation autour d'un axe fixe B. Sous une Care 
élevée, la poussée axiale de la vis sans fin Z surmonte la 
résistance du ressort 3, et la vis sans fin 7, ainsi que la tra- 
verse 4, les tiges 9 et la traverse 77 montent, en débrayant 
l'accouplement 5 qui commande le mouvement de la vis 
sans fin Z. La roue tangente 2 s'arrête alors. La position 
débrayée de la vis sans fin Z est fixée par la poignée 6 qui 
tourne avec le prisme 70 sous l'action du ressort 7. Lorsqu'on 
tourne la poignée 6 dans le sens inverse, la vis sans fin 7 
s’abaisse sous l'action du ressort 3 ot embraye l'accouple- 
ment 5. La tension du ressort 3 cst réglée à l'aide de l’écrou 8. 
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6. Mécanismes des boîtes de vitesses 
et des réducteurs (541) 


| MÉCANISME À VIS SANS FIN DELA BOÏTE | VF 
4 DE VITESSES SIMPLE BV 


La vis sans fin Z, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec la roue tangente 3, solidaire de l'arbre 5 et effectuant 
une rotation autour d’un axe fixe B — B. La roue tangente 4, 
solidaire de l’arbre 5, est en prise avec la vis sans fin 2 
tournant autour d’un axe fixe C. Le rapport de transmission 
iy du mécanisme est égal à 

Zo 


bo —. —< 


Z1 34 ? 


où z, et z4 sont les nombres de dents 8 et 4, ot z, et d. les 
i 


nombres de filets des vis sans fin Z ot 2. Si la vis sans fin 7 
est menante, la vis sans fin 2 ne peut être entraînée en rota- 
tion qu'à condition que l'angle d’inclinaison des filets de la 
vis sans fin 2 soit supérieur à l'angle de frottement. Le ren- 
dement de la transmission du mouvement de la roue à la 
vis sans fin étant insignifiant (moins de 0,5), il n’est pas 
rationnel d'utiliser cette boîte de vitesses pour la transmis- 
sion de la puissance, mais elle pourrait se montrer très 
efficace pour obtenir de grands rapports de transmission. 
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7. Mécanismes pour opérations 
mathématiques (542-544) 


VF 
OM 


MÉCANISME D’ADDITION À VIS SANS FIN 
ET ENGRENAGE 


542 


L'arbre 8, mobile autour d’un axe À — À, comporte une 
crémaillère ronde J et une vis sans fin 5, qui engrènent avec 
les roues 2 et 6 tournant autour des axes B et C. L'un des 
nombres à additionner a est introduit par la rotation de la 
roue dentée 2 comportant la crémaillère Z liée à l'arbre &. 
On porte sur l'échelle 3 la valeur de ce nombre à additionner. 
Lorsque la roue 2 tourne, l'arbre 8 se déplace d'un mouve- 
ment de translation et la vis sans fin 5, solidaire de cet 
arbre, provoque la rotation de la roue tangente 6 d'un angle 
égal à celui de la roue 2. L'autre nombre à additionner, b, 
est introduit par la rotation du disque 4 relié à l'arbre 8. 
La valeur du deuxième nombre à additionner est déterminée 
par la position de l'aiguille c sur le disque 4. Lorsque l'arbre 8 
tourne, la roue dentée 2 reste immobile, et la roue tangente 6 
effectue une rotation d’une valeur égale à celle du deuxième 
nombre à additionner. La somme a + b est enregistrée sur 
l'échelle 7. 
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943 MÉCANISME D'ADDITION À VIS SANS FIN 


ON 


La vis sans fin 7, solidaire de l’arbre 4, tourne autour d’un 
axo fixe À — À et engrène avec la roue tangente 2 qui tourne, 
à son tour, autour d'un axe fixe B. L'arbre 4 peut effectuer 
un déplacement de translation dans un guidage d — d. Le 
levier 3, tournant autour d'un axe fixe C, glisse par son 
doigt a dans la coulisse b de l'arbre 4. Le déplacement angu- 
laire de la roue 2 se compose de deux mouvements de rota- 
tion : le mouvement de la vis sans fin Z qui tourne autour de 
l’axe À — À et le mouvement de la vis sans fin 7 qui se 
déplace d’un mouvement de translation le long de l’axe 
À — À. Lors de son dernier mouvement, la vis sans fin 7 
agit comme une crémaillère. 
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MÉCANISME D'ADDITION À VIS SANS 
FIN AVEC ÉLÉMENT FLEXIBLE 


- 


Les vis sans fin Z et 2, mobiles autour des axes fixes B et 4, 
sont entraînées dans le mouvement au moyen de volants 


à main 4 et 5. Les vis sans fin Z et 2 engrènent avec les roues 
tangentes 6 et 7 tournant autour des axes fixes D et E. 
Les roues 6 et 7 sont rigidement reliées aux poulies 70 et 11, 
sur lesquelles s’enroule l'élément flexible 9. Ce dernier 
embrasse la poulie 8 qui constitue un couple de rotation C 
avec le coulisscau 3 glissant dans un guidage fixe b. Le 
ressort 12 assure l'effort de contact entre les éléments du 
mécanisme. Le déplacement linéaire du coulisseau 3 se 
compose de deux mouvements de rotation réalisés par 
rotation des volants 4 et 5. 


D12 


8. Mécanismes des dispositifs de mesuré 
et d'essai (545-547) 


545 [MÉCANISME À VIS SANS FIN D'UN COMPTE-TOURS ME 


La rotation de la pointe a serrée contre le centre marqué 

sur la surface en bout de l'arbre à essayer est transmise 

à l’aide de la vis sans fin Z aux roues tangentes 3 et 2 compor- 

tant respectivement 100 et 101 dents. La différence entre les 

vitesses de rotation de ces roues permet de mesurer le nombre 

de tours de l’arbre à essayer. La roue 3 comporte une aiguille b 
ot la roue 2, un cadran. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN D'UN INDICATEUR| VF 


in DE MESURE ME 


aa) 


La tige de mesure 7 comporte dans sa partie moyenne la vis 
tangente a qu vient en prise avec une roue tangente 2 dont 
l’axe porte la roue dentée 3 et la petite aiguille 4 indiquant 
les millimètres entiers. La roue dentée 3 vient en prise avec 
la roue dentée 5, sur l’axe de laquelle est montée la grande 
aiguille 6 indiquant les centièmes de millimètre. Le ressort 7 
sert à éliminer la course morte. Le ressort 8 provoque une 
ression constante de mesure. Après chaque tour de la tige 7, 
a pièce 9 se déplace dans le sens de son axe, en agissant sur 
lo ressort 8 et en réglant l'effort de pression. Le guide 70 
empêche la pièce 9 de pivoter. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN 


547 D'UN COMPTE-TOURS 


4 Coupe | 
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La vis sans fin 2, mobile autour d’un axe fixe À — 4, engrène 
avec la roue tangente 3 tournant autour d’un axe fixe B. Lo 
disque Z est rigidement relié à l’arbre de la vis sans fin 2 
et le disque 4, à l'arbre de la roue tangente 3. Le disque 4 
enregistre les nombres entiers de rotation de la vis sans fin 2 
et le disque Z enregistre, à l'aide du vernier a, les nombres 
fractionnaires de rotation de la vis sans fin 1. 
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9. Mécanismes d'autres dispositifs 
spéciaux (548-554) 


MÉCANISME À VIS ET À VIS SANS 
FIN POUR BOBINAGE DU FIL 


Les vis sans fin 7 et 2, effectuant une rotation en sens con- 
traire autour des axes fixes À et B, impriment au chariot 3 
portant les disques 4 et 5 qui entraînent le fil un déplacement 
dans un sens ou dans l’autre, selon la vis qui vient en prise 
avec la roue tangente 6. L'élément 7, qui subit l’action des 
tiges à ressort 8, reçoit un mouvement sur le chanfrein 9 
de sorte que l'élément 7 portant la roue 6 s’écarte périodi- 
quement d'un côté ou de l’autre, assurant ainsi le renverse- 
ment do marche du chariot 3 et par suite le bobinage du fil 
en quelques couches. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN DU MOULINET | YF 


545) D'UN APPAREIL TÉLÉGRAPHIQUE DSp 


La roue tangente 2, mobile autour d'un axe fixe À, vient en 
prise avec la vis sans fin Z qui pivote autour d’un axe fixe B. 
L'arbre 4 de la vis sans fin Z porte l’axe D, sur lequel tour- 
ncnt les palettes 3 du moulinet. Après que la roue menante 2 
a effectué un nombre déterminé de tours, le freinage a lieu, 
qui augmente lorsque s'accroît le nombre de tours de l'arbre 4, 
car la force centrifuge fait tourner les palettes 3 autour de 
l’axe D, surmontant la résistance du ressort 5. La transmis- 
sion du mouvement de rotation de la roue 2 à la vis sans 
fin Z est possible, si l’angle d’inclinaison des filets de la 
vis sans fin Z est assez grand. 
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MÉCANISME À VIS SANS FIN DE DIRECTION 
D'UN VÉIIICULE AUTOMOBILE 


59 


DSp 


- 


J 
-4 
LA 
CÈ 


AJ 


La vis sans fin 3, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec le demi-écrou sphérique 4 monté dans la cuvette sphé- 
rique a de l'arbre 2. Lorsque la vis sans fin 3 tourne, le 
demi-écrou 4 sc déplace dans le sens parallèle à l’axe de la 
vis sans fin 3, provoquant la rotation de l'arbre 2, qui com- 
mande les roues avant du véhicule, autour d’un axe fixe 
B — B. La continuité d’'engrènement du demi-écrou 4 avec 
la vis sans fin est assurée par le ressort 5, dont la tension est 
réglée par la vis 6. L'arbre 2, monté dans le corps Z comme 
dans un palier, peut tourner autour d'un axe vertical. 
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MÉCANISME À CAME ET VIS SANS FIN VF 
551 DE FIXATION DU TUBE 
D'UN MICROSCOPE DSp 


La vis sans fin 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène avec 

la roue tangente 2 tournant autour d’un axe fixe B. La came 

tridimensionnelle 3 rigidement reliée à la roue 2 imprime 

un mouvement alternatif au rouleau a du tube 4 du micro- 

scope. Le ressort 5 permet de rattraper les jeux dans le 
mécanisme. 
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MÉCANISME À ENGRENAGE ET VIS SANS 
FIN POUR USINAGE DES CAMES 
TRIDIMENSIONNELLES 
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L'arbre 22, mobile autour d’un axe fixe A, est mis en mouvement 
per la vis sans fin 1 tournant autour d’un axe fixe B ct par la roue 
ente 2 tournant autour de l'axe A. Le disque 4 avec son guidage 
et la roue dentée 3 sont montés sur l’arbre £2. Le coulisseau 19, dont 
la position est fixée par la vis 20, se déplace dans le guidage du dis- 
que 4. Le coulisseau 19 comporte un palier du goujon 112 présentant 
une partie saillante en forme de demi-cercle. Lorsque l'arbre 22 tourne, 
le goujon 11, dont le plan agit sur la plaque 12 fixée au bâti, déplace 
les coulisseaux 14 et 21 fixés sur le support 13. En même temps la 
pee brute 5 reçoit un mouvement de rotation autour d'un axe fixe C 
l’aide des roues dentées 3, 6, 7, 8 et des éléments 9 et 10. Le dépla- 
cement de la pièce brute 5 exécutée par la fraise 16 est réglé à l’aide 
de la vis 20. La distance minimale entre la rainure à came et le bout 
de la pièce brute est définie par le déplacement du PUDpors 14 à l'aide 
de la vis 18. La profondeur de fraisage de la rainure à came est réglée 
par le déplacement du support 15 à l’aide de la vis 17. On obtient 
la phase requise de la came en changeant les roues de l'engrenage 8, 
6, 7, 8. 
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MÉCANISME À ENGRENAGE ET VIS SANS FIN 


Lorsque l'arbre 77 tourne autour de l’axe À — 4, le mouve- 
ment se communique simultanément à la pièce brute 7 
ainsi qu'au gabarit 2. La pièce brute Z est mise en mouve- 
ment à l’aide d’un couple roue-vis 3-4 et des éléments 5 et 6. 
Le gabarit 2 est mis en mouvement à l’aide d’un couple roue- 
vis 3-4 de la roue dentée 7 et do la crémaillère 8, fixées sur 
le coulisseau 9 qui porte le gabarit 2. Lorsque le coulisseau 9 
so déplace, le gabarit 2 agit sur la butée 70, imprimant au 
coulisseau 71 un déplacement longitudinal. Le coulisseau 78 
portant la fraise Z4 se déplace également avec le coulisseau 71. 
On obtient l'écartement du support 9 pendant l'échange 
des gabarits 2 à l’aide de la vis Z6. La vis 15 permet d'obtenir 
une distance minimale entre la rainure à came et le bout de 
la pièce brute. La vis 12 est destinée à régler la profondeur 
de fraisage de la rainure à came. 


VF 
993 D'UN APPAREIL À COPIER DSp 


MÉCANISME À ENGRENAGE ET VIS SANS FIN | VF 
POUR USINAGE DES CAMES HARMONIQUES | DSp 


L'arbre 77 est mis en mouvement à l'aide de la vis tangente Z, 
mobile autour d'un axe fixe B, et à l'aide de la roue tan- 
gente 2 tournant autour d'un axe À. Le disque 7 avec son 
uidage et la roue dentée 3 sont fixés sur l'arbre 77. Le cou- 
isseau 9, dont la position est fixée par la vis 70, se déplace 


dans le guidage du disque 7. Le coulisseau 9 comporte un 
palier du goujon & présentant une partie saillanto en forme 
de demi-cercle. Lorsque l'arbre 17 tourne, le goujon 8, dont 
le plan agit sur la plaque 71 fixée au bâti, déplace les coulis- 
sceaux 15 et 16 fixés sur le support 72. La pièce bruto 4 est 
entraînée simultanément en rotation autour de son axe 
à l’aide des roues dentécs 3, 5 et 6. La vis 10 règle le déplace- 
ment de la pièce brute exécutée par la fraise 73. La vis 15 
ermet de fixer le rayon minimal de la came en déplaçant 
e support 74 de la fraise. On obtient la phase requise de la 
came en changeant les roues de l’engrenage. 
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Mécanismes 
dentés composés 


DC 


1. Mécanismes des boîtes de vitesses et des réducteurs 
BV te 2. Mécanismes des boîtes de vitesses 
planétaires et des réducteurs BP (582-614). 3. Méca- 
nismes des boîtes de vitesses différentielles et des 
réducteurs BD (612-637). 4. Mécanismes de transmis- 
sion harmoniques MTH (638-644). 5. Mécanismes 
à éléments multiples d'usage général M (645-656). 
6. Mécanismes pour opérations mathématiques OM 
(657-662). 7. Mécanismes des appareils de levage AL 
(663-670). 8. Mécanismes des machines et appareils 
produisant des vibrations MV (671-673). 9. Mécanis- 
mes des accouplements Ac (674-675). 10. Mécanismes 
des dispositifs de mesure et d'essai ME (676-679). 
11. Mécanismes des freins Fr (680). 12. Mécanismes 
d’autres dispositifs spéciaux DSp (681-689). 


1. Mécanismes des boîtes de vitesses 
et des réducteurs (555-581) 


MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE DC 
555 DE VITESSES À DEUX ÉTAGES 
AVEC ACCOUPLEMENT À DENTURE BV 
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L'arbre menant 1, mobile autour d'un axe fixe A, est rigidement 
relié à la roue dentée 2. La roue dentée 4 est montée folle sur l'arbre 
mené 5. L'extrémité gauche de l'arbre mené 5 qui tourne autour d'un 
axe C possède des cannelures et porte l’accouplement à denture 3 com- 
posé des deux moitiés a et b comportant les dents e et f qui engrè- 
nent avec les dents c et d des roues 2 et 4. Les roues dentées 2 ct 4 
sont en pre ermanente avec les roues dentées 7 et & fixées sur un 
arbre in édiaire 6 tournant autour d’un axe fixe B. Lorsque l'ac- 
couplement 3 se copies vers EX gauche et lorsque la roue dentée a, 
fixée sur cet accouplement, engrène avec la roue dentée 2, le mouve- 
ment de l'arbre menant 1 sera transmis directement à l'arbre mené 5, 
c'est-à-dire que l'arbre 5 tournera à une vitesse angulaire He à celle 
de l'arbre 1. Lo e le chariot 3 se déplace vers la droite, la roue 
dentée b, fixée sur luf, engrène avec la roue dentée 4. Le {mouvement 
de l'arbre menant 1 est alors transmis à l'arbre mené 5 par l'inter- 
médiaire des roues dentées 2, 7, & et 4. 
Le rapport de transmission i,, sera égal à 


OÙ Zs, Zas 27 €t zs sont les nombres de dents des roues 2, 4, 7 et 8. 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE 
DE VITESSES À DEUXYÉTAGES 


5956 


Les roues 5 ct 6 rigidement reliées entre elles glissent sur 
lo guidage rectiligne a de l'arbre 7. Lorsque l’arbre 7 tourne, 
l'arbre 2 peut avoir deux vitesses selon que les roues 5 et 3 
ou les roues 6 et 4 sont mises en prise. Les rapports de trans- 
mission correspondants i,2 sont égaux à 
; 23 34 
STE li2 = 36 ? 


Où za, 24, Zs €t z4 sont les nombres de dents des roues 3, 4, 5 et 6. 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE 
DE VITESSES A TROIS ÉTAGES 


L'accouplement 3 comportant la rouc dentée glisse sur lo 
guidage rectiligne a de l'arbre 2. Lorsque l’accouplement 3 


est à l’état neutre, l'arbre 7 tourne et l'arbre 2 reste immo- 
bile. L'accouplement 3 une fois embrayé avec la roue 4, 
les arbres Z et 2 auront des vitesses angulaires de même 
valeur et de même signe. Lorsque l’accouplement 3 est 
embrayé avec la roue 5, les arbres Z et 2 tourneront dans le 
même sens. Le rapport de transmission i,2 sera égal à 


Où 2Zs, 25, Za ©t z9 sont les nombres de dents des roues 4, 5, 8 
ct 9. Lorsque les roues 6 et 7 sont mises en prise, les arbres 7 
et 2 effectuent une rotation dans le même sens dont le rap- 
port de transmission i,: est égal à 
Te 
2 pa ’ 
où z4 et z, sont les nombres de dents des roues 6 et 7. 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE DC 
DE VITESSES À DEUX ÉTAGES BV 


L'accouplement 3 glisse sur le guidage rectiligne a del’arbre 2. 
Lorsque l'arbre Z tourne, l'arbre 2 peut avoir deux vitesses 
selon que l'accouplement 3 est embrayé avec la roue 6 ou 
avec la roue 7. Les rapports de transmission correspondants i,s 


sont égaux 


: 26 Z7 
Er ou ME TS 0 


où z4, Ze, Z5 €t z, sont les nombres de dents des roucs 4, 5,6 et 7. 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE 


200 DE VITESSES À TROIS ÉTAGES 
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L'accouplement 3 glisse sur le guidage rectiligne a del'arbre 1. 
L'accouplement 4 glisse sur le guidage rectiligne b de l'arbre 
creux 21. Lorsque l'arbre 7 tourne, l'arbre 2 peut avoir trois 
vitesses: la première vitesse est obtenue en embrayant 
l'accouplement 4 avec la roue 7 et l'accouplement 3 avec 
l'arbre creux 77, la deuxième vitesse, en embrayant l'accou- 
plement 4 avec la roue 6 et l’accouplement 3 avec l'arbre creux 
11, la troisième vitesse, en embrayant l’'accouplement 3 
avec la roue 5. Les rapports de transmission i,, sont respecti- 
vement égaux à 


: z : Z 
77 26 25 


OÙ 251 Zer 27 28 Z9 Ct 510 Sont les nombres de dents des roues 
5,6,7,8,9 et 10. 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE 
DE VITESSES À QUATRE ÉTAGES 
560 AVEC ACCOUPLEMENTS MONTÉS BV 
SUR LES ARBRES EXTÉRIEURS 
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Les accouplements 3 et 4 glissent sur les guidages rectili- 
gnes a et b des arbres extérieurs Z et 2. Lorsque l'arbre 1 
tourne, l'arbre 2 peut avoir quatre vitesses selon que les 
accouplements 3 et 4 sont embrayés simultanément avec les 
roues 5 et 7 ou 5 et 8, 6 et 7 ou 6 et 8. Les rapports de trans- 
mission i,2 sont respectivement égaux à 


OÙ Z5s 2er 271 Z8, Z9 Et Z10 Sont les nombres de dents des roues 
5, 6, 7, 8, 9 et 10. 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE 
DE VITESSES À TROIS ÉTAGES 


Les roues 4 ct 6, rigidement reliées entre elles, glissent sur 
le guidage rectiligne a de l'arbre 7. La roue 6 est solidaire de 
l'accouplement 3. Lorsque l'arbre Z tourne, l'arbre 2 peut 
avoir trois vitesses. La première vitesse est obtenue en 
embrayant les roues 4 et 7; la deuxième, en embrayant les 
roues 6 et 9; la troisième, en embrayant l’accouplement 3 
avec la roue 5. 

Les rapports i,, sont respectivement égaux à 


27 - 79 : Z8 
Cor ou A 7e ? ou EE. 


OÙ Zur Z5r 2er 27, 28 €t z9 sont les nombres de dents des roues 
4, 5, 6, 7, 8 et D: 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE 
; DE VITESSES À QUATRE ÉTAGES DC 
562 AVEC ACCOUPLEMENT MONTÉE SUR BV 
UN ARBRE INTERMÉDIAIRE 
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L'accouplement 3 glisse sur le guidage rectiligne b de l'arbre 
1. L'accouplement 4 glisse sur le guidage rectiligne a de 
l'arbre intermédiaire 13. Lorsque l'arbre 7 tourne, l'arbre 2 
peut avoir quatre vitesses selon que les accouplements 3 
ct 4 s'embrayent simultanément avec les roues 5 et 7, à 
et 8, 6 et 7 ou 6 ct 8. 

Les rapports de transmissions i,, sont respectivement 
égaux à 


z z Zz 
to = 9 11 où if» = 9 12 
Z PA Z5 Zg 
3 Z Z 
OU 149 = LEE ou io = 022. 
26 27 26 28 


OÙ Z5y Zgs Z7s 28e 29 210» Zu Ct 212 Sont les nombres de dents 
des roues 5, 6, 7, 8. 9, 10, 11 et 12. 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE 
: DE VITESSES À QUATRE ÉTAGES DC 
563 AVEC ACCOUPLEMENTS MONTÉS BV 
SUR LES ARBRES EXTÉRIEURS 
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Les accouplements 3 ct 4 glissent sur les guidages rectili- 
gnes a et b des arbres extérieurs Z et 2. Lorsque l'arbre 7 
tourne, l'arbre 2 pout avoir quatre vitesses selon que les 
accouplements 3 et 4 s'embrayent simultanément avec 
les roues 5 et 7, 5 et 8 ou 6 et 7, 6 et 8. Les rapports de trans- 
mission i, sont respectivement égaux à 


. Za Z Za 2 
Z3 Z10 Z5 712 
241 27 Z11 28 
OU ig9g=———, OÙ l9=——— 
28 210 Z6 Z12 


où ZSr 265 Z7r 28» Z9s 2105 211 et Z19 sont les nombres de dents 
des roues 5, 6, 7, 8, 9, 10, 11 et 12. 
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_ MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE 
DE VITESSES À QUATRE ÉTAGES 
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Les accouplements 4 et 3 glissent sur les guidages recti- 
lignes a et b de l'arbre 7. Lorsque l'arbre 7 tourne, l'arbre 2 
peut avoir quatre vitesses selon que les accouplements 3 
et 4 s'embrayent avec les roues 5, 6 ou 7, 8. Les rapports de 
transmission i,, sont respectivement égaux à 


; 210 
W2=—-—— ou M? 
31 : 212 
ou lo = ——— OU 9 = ——— 
12 7 ’ 12 28 ’ 


OÙ 255 Zgr 27» Z8r 29: Z109 Z11 ©t Ze Sont les nombres de dents 
des roues 5, 6, 7, 8, 9, 10, 11 et 12. 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE DC 
DE VITESSES RÉVERSIBLE À QUATRE Bv 
ÉTAGES AVEC ACCOUPLEMENT 
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La roue 8 est rigidement reliée à l'arbre 1. L'accouplement 3 
peut glisser le long du guidage rectiligne a de l'arbre 2. 
La roue 9 tourne fou sur l'arbre 2. La roue 4 peut glisser le 
long du guidage rectiligne b de l'arbre 2 et ongrener avec 
les roues 5 ou 6. La roue 6 tourne autour de l'arbre intermé- 
diaire 9 et engrène avec la roue 7. Les roues 7, 5, 12 et 11 
sont rendues solidaires de l'arbre intermédiaire 10. Lorsqu'on 
embraye l'accouplement 3 avec les roues 8 et 9 et on met 
en prises les roues 4 et 5, on peut obtenir les trois rapports 
de transmission à, Suivants: 

: - Zi1 29 £ 244 Z4 

yo = 1 19=— — Lao = ——— — 

12 , 12 8 242 1 Z8 25 
OÙ 24e 25 28: Z9r 211 €t Z32 SOnt les nombres de dents des roues 4? 
5, 8, 9,11 et 12. 

Si la roue 4 est mise en prise avec la roue 6, le rapport 

de transmission i,, sera égal à 


38 77 
c.-à-d. que l'arbre 2 reçoit un mouvement inverse. 
De cette façon, lorsque l'arbre Z tourne, l’arbre 2 pos- 
sède trois vitesses différentes de marche avant et une vites- 
se de marche arrière. 
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Les roucs dentées 8 et 9 sont rigidement reliées à l'arbre Z. 
Les satellites 10, 11 et 12, 13, égaux et symétriquement 
disposés, tournent librement sur les porte-satellites 74 
et 15, solidaires de l'arbre 2. La roue 76 à denture intérieure, 
rigidement reliée au tambour de frein 6, engrène avec les 
satellites 20 et 11. Les roues 17 et 18 à denture intérieure 
sont rendues solidaires du tambour de frein 3 et engrènent 
respectivement avec les satellites 72 et 13 et avec les sa- 
tellites 79 et 20. La roue 21 à denture intérieure, rigide- 
ment reliée au tambour de frein 4, engrène avec les satel- 
lites 22 et 23. La roue dentée 24, rigidement reliée au tam- 
bour de frein 5, engrène avec les satellites 79 et 20. L'ac- 
couplement 7 effectue le freinage du tambour 5. Lorsque 
l'arbre Z tourne, l'arbre 2 peut avoir quatre vitesses angu- 
laires de marche avant, grâce au freinage effectué par les 
tambours 3, 4, 5 et grâce à l'embrayage de l’accouplement 7, 
et une vitesse de marche arrière grâce au freinage effectué 
par le tambour 6. 
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La roue &, tournant fou sur l'arbre 1, possède une couronne portant 
des cames a, qui peut embrayer avec la couronne à came 7 du moyeu $ 
glissant sur les cannelures c de l'arbre 1. Les roues 4 et 5 sont rigide- 
ment reliées au moyeu 3. Lorsqu'on déplace le levier £ vers la gauche, 
les cames b de la couronne 7 cmbrayent avec les cames a et la rota- 
tion est transmise à l'arbre 6 à l’aide des roues 8 ct 9. Le rapport de 
transmission is. est égal à 


He—= —— 


28 
où ze et zo sont les nombres de dents des roues 8 et 9. Lorsqu'on met 


en prises les roues 4 et 11 ou 5 et 10, les rapports de transmission 
sont respectivement égaux à 


210 
Z5 : 


OÙ z4, Ze, Zio Et z11 Sont les nombres de dents des roues 4, 5, 10 et 11. 
Lorsqu'on déplace le levier 2 vers la droite, la roue 4 peut entrer en 
prise avec la rouc intermédiaire 12, solidaire de l'arbre 14 dont l'axe 
de rotation ne coïncide pas avec le plan où sont situés les axes des 
roues 1 et 6. Le rapport de transmission is, est en ce cas-là égal à 


4 : 
= — © et ig=— 
Z4 


et l'arbre 6 effectue un mouvement inverse. 
De cette façon, lorsque l'arbre 1 tourne, l'arbre 6 possède trois 
viteses différentes de marche avant et une vitesse de marche arrière. 
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L'arbre a transmet la rotation à l'arbre b à l’aide des roues 
dentées 2, 3 et 4. Lorsque l'accouplement c est débrayé et le 
tambour d est desserré, les arbres a et b tournent à des vites- 
ses angulaires de même signe et de même valeur. Quand le 
tambour d est freiné et quand l’accouplement c est embrayé, 
les arbres à ct b tournent à des vitesses angulaires de signe 
contraire. La valeur du rapport de transmission i4, est alors 


% 


égale à 


où z, et z, sont les nombres de dents des roues 7 et 4. Quand 
le tambour d est desserré et l'accouplement c est débrayé, les 
satellites 2 et 3 roulent sur les roues Z et 4 et s'il y a un mo- 
ment résistant sur l'arbre b, ce dernier restera immobile. 
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La chape 9 tourne autour de l'axe du coulisseau cylindrique b 
glissant sur le guide rectiligne a de l'arbre 7. La roue 10, 
rigidement reliée au coulisseau b, engrène avec la roue 8 
dont l’axe c tourne dans les paliers d de la chape 9. La roue 3 
peut être amenée en prise avec l'une des cinq roues 4, 5,6, 7 
et 8, solidaires de l’axe 2. La mise en prise de la rouc 3 est 
réalisée à l'aide de la poignée e par rotation et déplacement 
de la chape 9 autour de l’axe Z et le long de cet axe. Pour 
la position de la roue 3 représentée sur la figure, le rapport 
de transmission i,, est égal à 

9 =" 

12 210 | 
où £4 Et Z19 Sont les nombres de dents des roucs 6 et 10. Lors- 
que l'arbre Z tourne, l'arbre 2 peut avoir cinq vitesses dif- 
férentes selon que la rouc 4, 5, 6, 7 ou 8 qui est en prise avec 

la roue 3. 
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La roue Z1 est rigidement reliée à l'arbre 7. Les roues 4, 
5 et 6 peuvent glisser sur le guidage rectiligne a de l’arbre 2. 
Les roucs 72, 8, 9 et 10 sont solidaires de l’arbre intermé- 
diaire 3. En amenant les roues 4, 5 et 6 en prise avec les 
roues 8, 9 ct 10, on obtient trois rapports de transmission 
différents i,,. On a donc 

. __ 2312 Zs . 242 25 __ 212 Z6 

4o—=—< — , Ho —= — io = —< —, 

211 28 Z11 39 Z11 Z10 

Le cadre 14 portant une poignée b peut tourner librement 
autour de l'axe de l’arbre 3 et il possède un arbre intermé- 
diaire 123 qui est solidaire de la roue 7. Cette dernière engrène 
avec la roue 10. En tournant le cadre 74 par la poignée b, 
on peut amener la roue ? en prise avec la roue 6. Le rapport 
de transmission i,, est alors égal à 


et l’arbre 2 effectue un mouvement inverse. Quand les 

roues 4 et Z1 sont mises en prise, le rapport de transmission 

je — 1. De cette façon, lorsque l'arbre Z tourne, l’arbre 2 

peut avoir quatre vitesses différentes de marche avant et 
une vitesse de marche arrière. 
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La roue 3 tourne autour de l'axe du coulisseau cylindrique a 
glissant sur un guidage rectangulaire oblique b. Les arbres 1 
et 2 sont chacun rigidement reliés aux cinq roues qui satis- 
font à la condition d'égalité des sommes des rayons des cercles 
primitifs des roucs opposées. En déplaçant la roue 3 sui- 
vant le guidage b, on peut la mettre en prise avec chaque 
poire de roues opposées. Lorsque la roue 3 se trouve dans 

a position représentée sur la figure, le rapport de transmis- 
sion {,, est égal à 


METI 
l12 — PA Ù 
où z, et z1, sont les nombres de dents des roues 6 et 11. Lors- 
que l'arbre 7 tourne, l'arbre 2 peut avoir cinq vitesses dif- 
férentes selon que la roue 3 engrène avec l’une des paires 
de roues 4, 9; 5, 10; 6, 11; 7, 12 ou 8, 13. 
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Les roues 4, 5, 6, 7 ct 8 sont rigidement reliées à l'arbre 1. 
Les roues 9, 10, 11, 12 et 13 tournent librement sur l'arbre 2. 
La clavette coulissante 3 peut se déplacer suivant l'arbre 2, 
en réalisant ainsi la liaison rigide de ce dernier avec l'une 
des roues 9, 10, 11, 12 ou 13 et en mettant cette roue en prise 
avec les roues correspondantes 4, 5, 6, 7 et 8. Les roues 4, 
5,6,7et8 et 9, 10,11, 12, 13 satisfont à la condition d’éga- 
lité des sommes des rayons des cercles primitifs des roues 
opposées. Lorsque la clavette 3 se trouve dans la position 
pense sur la figure, le rapport de transmission i,3 est 
égal à 


où z; et z,, Sont les nombres de dents des roucs 5 et 10. Lors- 

que l’arbre Z tourne, l'arbre 2 peut avoir cinq vitesses diffé- 

rentes selon que la roue 9, 10, 11, 12 ou 13 est rigidement 
liée avec l'arbre 2 au moyen de la clavette 3. 
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Les roues 4, 5 et 6 glissent sur le guidage rectiligne a de l’arbre 1 et 
engrènent avec les roues rigidement reliées 9, 10 et 7 correspondantes. 
Ces dernières ainsi que la roue 17 sont librement montées sur l’arbre 2. 
L'arbre intermédiaire 14 cst solidaire des roues 12 et 13 qui engrènent 
avec les roucs 11 et 8. L'accouplement 3 glisse sur le guidage rectan- 
gulaire b de l'arbre mené £ et peut embrayer avec la roue 7 ou la 
roue &. Lorsqu'on met en prise les roues 4 ct 9 ct on embraye l'accou- 
plement 3 avec la roue 7, le rapport de transmission i,, est égal à 


Si l’accouplement 3 est embrayé avec la roue 8, le rapport de trans- 
mission i;, sera égal à 


Le Z9 212 28 
DT à 
24 211 213 


Si l’on met en prise les roues 5 et 10, les rapports de transmission is: 
sont égaux à 


310 212 38 
85 211 213 
et, enfin, en amenant en prise les roues 6 ct 7,on a 


| z : 
igp= © où i2=— 
35 


i À ou ji 
= D ne a 
: Ze : 39 211 213 | 
OÙ Ze, 2, Ze, 27, Zu, 29, Zie, Zit, Z1s €t Z1s SOnt respectivement les 
nombres de dents des roues 4, 5, ..., 13. 

De cette façon, lorsque l'arbre 1 tourne, l’arbre £ peut avoir six 
vitesses différentes. 
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Les roucs 5 et 6 rigidement reliées entre elles peuvent glisser 
sur le guidage rectangulaire a de l'arbre 7. Les roues 7 et &, 
rigidement reliées entre elles, tournent librement autour 
d un axe 7. Les roues 9, 10 et 11, rigidement reliées entre 
elles également, tournent librement autour d'un axe 2. 
La roue 72 peut glisser sur un guidage rectangulaire b. 
Les accouplements 3 et 4 peuvent embrayer avec les roues 7 
et 11. Les accouplements 3 et 4 n'étant pas embrayés, le rap- 
port de transmission i,, sera égal à 


Z8 
si les roucs 6 et 70 sont en prise, et sera égal à 
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si les roues 5 et 9 sont en prise. L’accouplement 3 étant 
embrayé avec la roue 7 et l’accouplement 4 n'étant pas 
embrayé, le rapport de transmission ài,, sera égal à 


Si l’accouplement 3 est embrayé avec la roue 7 et l'accouple- 
ment 4 avec la roue 71, le rapport de transmission i,2 sera 
égal à 

PRE 

2 7 

L'accouplement 3 n'étant pas embrayé avec la roue 7 et 
l’accouplement 4 étant embrayé avec la roue 71, le rapport 
de transmission i,2 sera égal à 


Si les roues 5 et 9 sont en prise, le rapport de transmission i,2 
scra égal à 
AE 
19 = PR 
Les grandeurs z,, 28, Z7, 28, 29, Z10» Z11 ©t Z12 Sont respective- 
ment les nombres de dents des roues 5, 6, ..., 12. De cette 
façon, lorsque l'arbre 7 tourne, l'arbre 2 possède six vitesses 
différentes. 
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Les roues 6, 7 et 8, 9 risidement reliées entre celles peuvent glisser 
dans le guidage rectangulaire a de l'arbre 1. L'accouplement 5 peut 
glisser dans Je guidage rectangulaire b de l'arbre 2 et peut embrayer 
avec les roucs 15 ou 16. Les roues 10, 11, 12, 13 et 14 sont solidaires 
de l'arbre intermédiaire 17. Les roues 15 et 16 peuvent tourner libre- 
ment sur l'arbre 2. Si l'accouplement 5 est embrayé avec la roue 15, 
on obtient quatre rapports de transmission différents i;, selon que 
la roue 6, 7, 8 ou 9 est en prise avec l’une des roues 10, 1], 12 Ou 13. 


On a 
bo = 210 215 bio = 315 
2 2e ji ’ £ ( 
. __ 212 215 ___ 213 215 
= —, ig=— —. 
Zg 211 Zg Z11 


Si l’accouplement 5 est embrayé avec la roue 16, on obtient égale- 
ment quatre rapports de transmission différents i,,. On a 


. __ 210 Z16 Re Zi1 Zie 
Ie ne 4 ne 
Ze Z14 27 214 
. ___ 212 Zie . __ 213 216 
MD mn di 1e ee 2" 
Z8 Z14 Z9 214 
Les grandeurs zs, . .., z14 sont les nombres de dents des roues cor” 
respondantes 6, ..., 16. De cette façon, lorsque l'arbre 1 tourne, 


l'arbre 2 possède huit vitesses différentes. 
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Les roues 5 et 6 tournent librement sur l'arbre 1. L'accouplement 5 
glisse sur le guidage rectangulaire a de l'arbre 1 et peut embrayer 
avec Îles roues 5 et 6. Les roues 7, 9, 10, 11, 12 et 8 sont rigidement 
reliées à l'arbre intermédiaire 17. Les roucs 15, 14, 15 et 16 tournent 
librement sur l'arbre 2. La clavette rectangulaire coulissante 4 de 
l’arbre 2 peut s'accoupler avec l'une des roues 13, 14, 15 et 16. Les 
dimensions des roues 9, 10, 11, 12 et 13, 14, 15, 16 satisfont à la con- 
dition ele de la somme des rayons des cercles primitifs de cha- 
cune des deux roues opposées. Lorsque l’accouplement 3 est embrayé 
avec la roue 5, on obtient quatre rapports de transmission différents 
en fonction de la position de la clavette coulissante 4. On a 


25 % Z5 210 ! 
27 2415 . __ 27 Zie 


{ . 
25 Z11 k 25 Z12 
Si l’accouplement 3 est embrayé avec la roue 6, on obtient également 
quatre rapports de transmission différents. On a 


LL = 28 213 __ 28 714 
1 Te te ESS , 
26 Z% 36 Z10 
li — 28 215 5 __ 78 316 
Ze 211 ? Ze 212 
Les grandeurs 25, ..., z1. sont les nombres de dents des roues 


5 + 16. De cette façon, lorsque l'arbre 1 tourne, l'arbre 2 possède 
huit vitesses différentes. 
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Les poulies 1, 2, 8 et 4 rigidement rellées entre elles et les roues 8 
et 9 tournent librement sur l'arbre 5. Les roues 11 et 12 tournent 
librement sur l'arbre intermédiaire 14. La roue 13 est rigidement 
reliée à l'arbre 14. La roue 10 tourne librement sur l'arbre 5. Les 
accouplements 6 et 7 peuvent glisser sur les guidages rectilignes a ct 
b des arbres 5 et 14. Si l’accouplement 6 est embrayé avec la poulie 
étagée et si l’accouplement 7 reste non embrayé. on peut obtenir 
quatre rapports de transmission différents en fonction de la poulie 
sur laquelle est mise la courroie. On a 


= —— RL ia = FREE 
” R' 2 Ro ? 3H! 7 -Ri 


où R est le rayon de la poulie menante, et R1, Rs, R, et R, les rayons 
des poulies 7, 2, 3 et 4. Si l’accouplement 6 est embrayé avec la roue 
10 ct l’accouplement 7 avec la roue 11, on obtient également quatre 
rapports de transmission. On a 


1,411 410 
SC sr 
Z9 213 


Où i = 1, 2, 3, & et z9, z10, Zi, Z1s SOnt les nombres de dents des 
roues 9, 10, 11 et 15. Si l'accouplement 6 est embrayé avec la roue 10 
et l’accouplement 7 avec la roue 12, on aura encore quatre rapports 
de transmission, à savoir 


Où i — 1, 2, 3, 4 et zr, zie, 21e et z1,4 sont les nombres de dents des 
roues &, 10, 12 et 15. De cette façon, lorsque l'arbre menant tourne, 
l'arbre mené 5 possède douze vitesses différentes. 
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Les roues 7, 8, 9 et 10 tournent librement sur l'arbre 1. Les roucs 
11, 12, 13 et 14 tournent librement sur l'arbre 2. Les roues 15, 16, 
17, 18, 19 et 20 sont rigidement liées à l'arbre intermédiaire 21. 
Quatre accouplements 3, 4, 5 et 6, symétriquement disposés, peuvent 
glisser sur les guidages rectangulaires a, b, c et d des arbres 1 et 2. 
Les accouplements peuvent être cmbrayés avec les roues 7, &, 9, 10, 
11, 12, 13 et 14. L'un des accouplements appartient à l'arbre 1 et 
l’autre à l'arbre 2. C'est ainsi que si l’accouplement 3 est embrayé 
avec la roue 7, l’accouplement 5 avec les roues 11 et 12 successive- 
ment, et l’accouplement 6 avec les roues 13 et 14, on peut obtenir 
quatre rapports de transmission différents i,,. On a 


. Zi . __ 215 Z12 
en AD 
Zz 27 Z417 
= Z15 213 . __ Z15 Zik 
DR, M 
Z7 219 Z7 220 


OÙ Z7, 28, Zigo Zies Zisv Zi Ziss 219 €t Zs20 S0Ont les nombres de dents 
des roues 7, 8, 11, 12, 13, 14, 15, 19 et 20. L'accouplement 3 étant 
embrayé avec la roue 8 et les accouplements 5 et 6 avec les roues 
11, 12, 15 et 14 successivement, on obtient encore quatre rapports 
de tranSmission différents. De la même façon, il est possible d'obtenir 
huit rapports de transmission, en embrayant l'accouplement 4 avec 
les roues 9 et 10 et les accouplements 5 et 6 avec les roucs 11, 12 
et 13, 14. De cette façon, lorsque l'arbre 1 tourne, l’arbre 2 possède 
scize vitesses différentes. 
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Les roues 7, $ et 9 peuvent glisser sur le guidage rectangulaire 
a de l’arbre menant 7 et entrer en prise avec les roues 72, 
13 ct 14 rigidement reliées entre elles et tournant librement 
sur un arbre intermédiaire 5 portant la roue 15 qui engrène 
avec la roue 70. Les roues 10 et 11 tournent librement sur 
l’arbre Z. L'arbre 5 comporte un guidage rectangulaire b, 
sur lequel peut glisser la roue 76 en désengrenant de la rouc 71 
et en mettant en prise la roue 75. La roue 20, solidaire de 
l'arbre 5, engrène avec la roue 19. Les roues 78 ct 19 sont 
rigidement reliées à l’arbre 4 qui constitue l’un des arbres 
menés. Le deuxième arbre mené 2 possède un guidage rec- 
tangulaire c, sur lequel peut glisser la roue 77 qui entre en 
prise avec la roue 78 et s’accouple avec la roue 20. La roue 
21, rigidement reliée à l’arbre 2, entre en prise avec la roue 6 
qui est rendue solidaire du troisième arbre mené 3. De cette 
façon, lorsque l'arbre menant 7 tourne, les arbres menés 
2, 3 ct 4 tournent à des vitesses différentes. Si on met en 
prise les roues 8 et 73, les roues 10 et 15 et les roues 78 et 
17, les rapports de transmission ü,2, üs, 4 Sont tels que 


Z13 210 Z18 219 Z17 


9 
28 2145 Z11 220 718 
Le 213 210 Z16 Z19 Z17 Ze LE 213 Z10 Zie 219 
Ÿ Zg 215 2144 Z20 218 221 Zs Z{5 Zif Z20 
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Si les mêmes roues sont en prise et si la roue 77 est reliée 
à la roue 20, les rapports de transmission éje, jar da Seront 
tels que 


= 213 Z10 Zie . __ 213 210 Z16 Ze 
D 
Z8 Z15 Z11 Zg 215 Z11 221 

_ 113 210 Zie 719 

Z8 215 211 220 
c.-à-d. que le rapport de transmission i,4 reste invariable. 
De façon analogue, on obtient les rapports de transmission, 
si l’on met en prise les roucs 7 et Z2 ou 9 et 14. Si les roues 7 
et 8 ne sont pas en prise, et si la roue 77 est reliée à la roue 20 
et la roue 9 à la roue 70, les rapports de transmission i,2, 
is Ct is scront tels que 


ET 


= Ze  _Z6 Lez = 18 719 

211 220 

Les huit autres rapports de transmission peuvent être obte- 
nus en embrayant la rouc 76 avec la roue 15 et en mettant 
en prise les roues 7, 8, 9 avec les roucs 72, 13, 14 et la roue 
17 avec la roue 78. De cette façon, lorsque l'arbre 7 tourne, 
les arbres 2, 3 et 4 peuvent avoir scize vitesses différentes, 
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Les disques de l'accouplement à friction 3 peuvent glisser sur le 
guidage rectangulaire a de l'arbre 1 et s'accoupler avec la roue 18 
ou 19 tournant librement autour de l'arbre 1. La roue 19 peut 
entrer en prise avec le pignon parasite 21 qui engrène, à son tour, 
avec la roue 22 rendue solidaire de l'arbre 23. La roue 18 vient en 
prise avec la roue £0 solidaire de l’arbre 28. Les roues 85 et 6 peu- 
vent glisser sur le guidage rectangulaire b de l'arbre £28 et entrer 
en prise avec les roues 12 et 13 solidaires de l'arbre 24. Les roues 
7, 8, 9, 10 peuvent glisser sur les guidages rectangulaires c et d de 
l'arbre 24. roues 7, 8 et 9, 10 peuvent engrener respectivement 
avec les roues 14, 15 et 16, 17 tournant ‘librement sur l'arbre 2. 
La roue 256, rigidement reliée aux roues 14, 15 et 16, 17, engrène 
avec la roue 26, solidaire de l'arbre intermédiaire 27. L'accouple- 
ment 14 peut glisser sur le guidage rectangulaire f du manchon e. 
On embraye l'accouplement 14 avec la roue 13, rigidement reliée à 
l’arbre 2, en faisant pivoter l'entraïneur 4 autour d'un axe fixe À. 
En même temps la roue 11 cngrène ou désengrène de la roue 18 par 
suite du déplacement de la roue 11 dans le guidage rectangulaire À 
de l'arbre 27. 

Lorsque l'arbre 1 tourne, l'arbre 2 possède seize vitesses différen- 
tes selon que l’accouplement 8 ou 14 est embrayé et selon les roues 

coulissantes qui sont en prise. 
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MÉCANISME DENTÉ DE LA BOÎTE DE DC 
581 VITESSES À VINGT-QUATRE ÉTAGES AVEC BV 
ROUES COULISSANTES 


/4 ŒUE EE 6 


Les roues 12 et 13, solidaires de l'arbre 7, peuvent engrener 
avec l’une des roues 3 ou 4 glissant sur le guidage rectangu- 
laire a de l'arbre intermédiaire 27, auquel sont rigidement 
reliées les roucs 74, 15 et 16. Les roues 5, 6 et 7 rigidement 
reliées entre elles peuvent glisser sur le guidage rectangu- 
laire b de l’arbre intermédiaire 22 et engrener avec l'une 
des roues 74, 15 ou 16. Les roues 8, 9 et 10, 11 rigidement re- 
liées entre elles peuvent glisser sur les guidages rectangu- 
laires c et d de l'arbre intermédiaire 23 et engrener avec les 
roues 77, 18, solidaires de l'arbre 22, et avec les roues 179, 
20, solidaires de l'arbre 24. La roue 25, solidaire de l’arbre 
24, engrène avec la roue 26, solidaire de l'arbre 2. Lorsque 
l'arbre Z tourne, l'arbre 2 peut avoir vingt-quatre vitesses 
différentes suivant que ce sont les roues coulissantes 3, 4 
ou 5, 6, 7 ou 8, 9 ou 10, 11 qui viennent en prise avec les 
roues correspondantes rigidement reliées aux arbres 7, 21, 
22, 24 et 2. 
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2. Mécanismes des boîtes de vitesses 
planétaires et des réducteurs (582-611) 


MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 
AVEC UN ENGRENAGE FIXE 
ET DEUX SATELLITES 


982 
BP 


Le porte-satellites 7, mobile autour d'un axe fixe À, cons- 
titue un couple de rotation B avec le satellite 2. Le satellite 
2 engrène avec la roue dentéo fixe 8 et le satellite 4. Les 
nombres de tours par minute n, du porte-satellites 7 et n4 


de ia roue 4 satisfont à la condition 
Zy —2 
Z4 


où z3 et z4 sont les nombres de dents des roues 3 et 4. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
583 AVEC UN ENGRENAGE FIXE 
ET TROIS SATELLITES BP 


Le porte-satellites Z, mobile autour d'un axe fixe À, cons- 
titue un couple de rotation B avec les satellites 2 et 4, rigi- 
dement reliés entre eux et un couple de rotation € avec le 
satellite 5. Lo satellite 2 vient en prise avec la roue dentée 
fixe 3. Le satellite 4 engrène avec le satellite 5. Les nombres 
de tours par minuto n, de l’arbre J ct n, de la roue 5 satis- 
font à la condition 


Z925 — 23274 
2225; 
Où 29, 23, 24 Ct 25 Sont les nombres de dents des roues 2, 3, 4 ct 5. 


n5 — N1 , 
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Les roues dentées 2 ct 5, solidaires de l'arbre 9 tournant 
autour d’un axe fixe À, engrènent avec les satellites 8 et 7. 
Le satellite 7 engrène intérieurement avec la roue fixe 3. 
Le porte-satellites Z comporte la couronne dentée 4 qui 
engrène intérieurement avec le satellite 8. Le porte-satellites 
6 cst rigidement lié à l’arbre 70, mobile autour d'un axe 
fixe B. La couronne 4 tourne librement sur l’arbre10. L'arbre 
menant 9 transmet donc à deux éléments menés, l'arbre 10 
et la couronne 4, une rotation dans le mêmo sens. Les nom- 
bres de tours par minute ns, n, et n4 des roues 5, 4 et du portc- 
satellites 6 sont liés par les conditions 


23 


Nj= 053 ——— 
VOS 735 


et 


Zo (23 + 25) + 2423 
(22 + 25) (23425) ? 


OÙ 22, 23 24 El z, sont les nombres de dents des roues 2, 3, 
4 et 5. 


Na — ns 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
DE FERGUSSON BP 


4, 
MANS 
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Le porte-satellites Z tourne autour d'un axe fixe 4. La 
roue 3 constitue un couple de rotation B avec le porte-satel- 
lites Z et engrène avec la roue fixe 2 et la roue mobile 4 
qui constitue, à son tour, un couple de rotation C avec le 
porte-satellites Z. Les nombres de tours par minute n, du 
porte-satellites 7 et n4 de la roue 4 sont liés par la condition 
_ Z& — 22 
nn — z, ; 
où z, et z, sont les nombres de dents des roues 2 et 4. Si les 
dimensions des roues 2 et 4 sont égales, on observe le « para- 
doxe de Fergusson », autrement dit, la roue 4 effectue un 
mouvement de translation circulaire. 
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MÉCANISME PLANÉTAIREÏDENTÉ DC 
586 | À QUATRE ÉLÉMENTS D'UN RÉDUCTEUR 
À ENGRÈNEMENT INTÉRIEUR UNIQUE BF 


Le porte-satellites 7, mobile autour d'un axe fixe À, cons- 
titue un couple de rotation avec le satellite 2 qui engrènc 
intérieurement avec la roue dentée 4 et extérieurement avec 
la roue dentée fixe 3. Lorsque le porte-satellites Z tourne, 
la roue 2 roule sur la roue 3 en imprimant le mouvement à 
la roue 4 tournant autour de l'axe À. Pour observer la 
condition de coaxialité des éléments 4 ct 3, les nombres de 
dents z:, z3 et z, des roues 2, 3 et 4 doivent satisfaire à la 
condition 


24 = 23 + 229. 


Les nombres de tours par minute », du porte-satellites 
ct n4 de la roue 4 satisfont à la condition 


Z3 +2 
Ny=R, 371 #4 | 
Zs 
Le porte-satellites Z et la roue 4 tournent dans le même 
sens, 
r AA ; 
ler 
7 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
À QUATRE ÉLÉMENTS D'UN RÉDUCTEUR BP 
AVEC DEUX ENGRENEMENTS INTÉRIEURS 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe 4, engrène 
intérieurement avec le satellite 2 rendu solidaire du satellite 3 
qui engrène intérieurement avec la roue dentée fixe 5. Le 
porte-satellites 4 tournant autour de l’axe fixe À constitue 
un couple de rotation avec les satellites 2 et 3. Pour observer 
la condition de coaxialité des éléments Z et 4, les nombres 
de dents z,, 22, 24 ©t z, des roues 7, 2, 3 ct 5 doivent satisfaire 
à la condition 


Z1 23 = 29 + 25. 


Les nombres de tours par minute », de la roue Z et x, du 
porte-satellites 4 satisfont à la condition 


243 
n, = — NN. 173 


Z925— 2423 


Pour les rapports des dimensions des éléments du mécanisme 
indiqués sur la figure, la roue 7 ct le porte-satellites 4 tour- 
nent dans les sens opposés. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ À QUATRE | pc 
588 ÉLÉMENTS D'UN RÉDUCTEUR 
AVEC DEUX ENGRÈNEMENTS EXTÉRIEURS | BP 


Le porte-satellites 7, mobile autour d'nn axe fixe À — À, 
forme un couple de rotation avec les satellites 2 et 4 soli- 
daires l’un de l’autre. Le satellite 2 engrène avec la roue 
dentéc fixe 3, et le satellite 4 engrène avec la roue dentée 5 
tournant autour de l’axe fixe À — A. Pour observer la 
condition de coaxialité des éléments Z et 5, les nombres de 
dents 2,, 23, za et z, des roues 2, 3, 4 et 5 doivent satisfaire à 
la condition 


22 Ÿ 23 = 24 + 25. 
Les nombres de tours par minute », du porte-satellites 7 
et n, de la roue 5 satisfont à la condition 
Z225 — 2374 
2225 
Pour les rapports des dimensions des éléments du mécanisme 


indiqués sur la figure, le porte-satellites Z ct la roue 5 tour- 
nent daus lc même sens. 


ns =n 
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MODÈLE D'UN MÉCANISME PLANÉTAIRE DC 


89 DENTÉ À QUATRE ÉLÉMENTS BP 


Le porte-satellites Z muni de la poignée a tourne autour d'un 
axe fixe À — 4, en formant un couple de rotation avec les 
satellites 2 et 4. Le satellite 2 engrènc avec la roue dentée 
fixe 3, et le satellite 4 engrène avec la roue dentée 5 tour- 
nant autour d'un axe À — A. L'aiguille b est calée sur 
l’arbre do la roue 5. Les nombres de dents des roues sont 
égaux à 29 = 25 = 20 et 23 — z3 — 19. Avec les nombres 
de dents ci-dessus, le rapport de transmission i,, est égal à 


4 2438 4 1919 39 1 
SH" z52 20.20 400 10 : 


L'aiguille b effectue donc un tour, tandis que le porte- 
satellites Z en fait dix. L'angle de rotation de l'aiguille b 
est enregistré sur un disque fixe c. 
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La rouc dentée 2, solidaire de l'arbre Z, tourne autour d'un 
axe fixe À et vient en prise avec le satellite 3 solidaire du 
satollite 6. Les satellites 3 et 6 comportent des anneaux a 
qu s'engagent dans les gorges b de la roue dentée 5 et de la 

ouille 7 calée sur l'arbre 7. L'anneau a glisse dans les gor- 
ges b, constituant ainsi le porte-satellites du mécanisme 
planétaire. Le satellite 3 engrèno intérieurement avec la 
roue fixe 4, et le satellite 6 engrène intérieurement avec 
la roue dentée 5 tournant autour d'un axe 4. Les nombres de 
dents 23, za, 25, ze des roues 3, 4, 5 et 6 sont liés par des con- 
ditions 

Za = 26 — À, 25 — 24 + 1. 

En outre, pour observer la condition de coaxialité des élé- 
ments 2 et 5, on doit satisfaire aux conditions 


Zo + 223 — 24 et Z5 — Zg —= 24 — Z3. 
Les nombres de tours par minute », de la roue 2 ct n; de la 
roue 5 satisfont à la condition 
Z92325 — Z92474 
222325 + 232425 
Les roues 2 et 5 tournent dans le même sens. 


Ns — No 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ RÉVERSIBLE | DC 


La AVEC DEUX TAMBOURS DE FREINAGE 


La roue dentéc 7, mobile autour de l'axe fixe À — À de 
l'arbre e, comporte deux couronnes dentées a et b au nombre 
égal de dents. La roue 7 engrène par sa couronne a avec la 
roue dentée 6 et par sa couronne b avec la roue dentéo 7. 
La roue 6 tourne autour de l’axe B du tambour de freinage 2 
et engrène intéricurement avec la roue dentée 9. La roue 7 
tourne autour de l’axe C du porte-satellites 8 et engrène 
intéricurement avec la roue dentée 5 du tambour de frei- 
nage 3. La roue dentée menée 4, solidaire du porte-satellites 
8, tourne autour de l'axe fixe À — À de l'arbre e. Les nom- 
bres de dents z;, ze, z1 et z9 des roues 5, 6, 7 et 9 satisfont aux 
conditions z5 — 23 et 25 — z9. Les nombres de tours par 
minute »4 do la roue 4 et n, de la roue 7 en mouvement di- 
rect, quand le tambour 2 est freiné, sont liés par le rapport 
suivant 


n 21 
AS 
217 25 
En mouvement inverse, quand le tambour 3 est freiné, 
le nombre de tours par minute n, est égal à 


ny = 
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La manivelle 7, mobile autour de l'axe fixe A4 de l'arbre b, forme 
un couple de rotation avec la roue dentée 3. La roue 3 comporte 

atre orifices ronds d symétriquement disposés, dont le rayon est 
gal au rayon de la manivelle 1. Les doigts c, solidaires de la boîte 
fixe 4, s'engagent dans les orifices d. Les diamètres des doigts sont 
égaux à celui du doigt de la manivelle 1. Par suite, les dimensions 
du mécanisme satisfont à la condition 


AB = DC et AD —BC. 


La figure ABCD représente un parallélogramme. Les autres doigts c et 
les orifices d forment des parallélogrammes identiques. Comme la 
roue 3 est la bielle du parallélogramme, elle effectue un mouvement 
de translation, et tous les points de cette roue décrivent des cercles 
de rayon AB. La roue 3 engrène intérieurement avec la roue 2 de 
l’arbre a qui tourne autour de l’axe fixe A. Les nombres de tours 
par minute n, de la manivelle 1 et n, de la roue 2 sont liés par la 
condition 
22 — 23 
= —————— 
2 { 2 3 
où z, et z, sont les nombres de dents des roues 2 et 3. Les arbres a 
et b tournent dans le même sens. Si le nombre de dents z, est proche 


du nombre de dents z,, le mécanisme transmet la rotation avec un 
grand rapport de transmission. 
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La poulie de commande Z est composée de deux poulies a 
et b rigidement reliées entre elles de rayons r, et r, et joue 
le rôle d'un porte-satellites qui constitue un couple de rota- 
tion avec les satellites 2 et 4 solidaires l’un de l’autre. Le 
satellite 2 engrène avec la roue dentée fixe 3, et le satellite 4 
cngrène avec la roue dentée 5 solidaire de la roue dentée 
menée 6 de l'arbre d. Les nombres de tours par minute n; 
de la poulie Z et n, de la roue 6 sont liés par la condition 
2334 — 2225 
Ng—= — "1 2975 1 
OÙ 22, Za, 24 et z, sont les nombres de dents des roues 2, 3, 
4 et 5. La poulie Z et la roue 6 tournent dans les sens opposés. 
En enlevant la courroie de la poulie à et en la mettant sur 
la poulie b, on provoque la rotation de la roue 6 à des vites- 
ses angulaires w, et w, liées par la relation 


Oa _ rd 
Ob Ta 


MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 


594 À QUATRE ÉLÉMENTS D'UN RÉDUCTEUR BP 
AVEC SATELLITE PARASITE 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À — 4, en- 
grène avec le satellite 2, solidaire du satellite 3 qui engrène 
intérieurement avec la roue fixe 5. Le porte-satellites 4, 
tournant autour de l’axe fixe À — A, forme un couple de 
rotation avec les satellites 2 et 3. Pour observer la condition 
de coaxialité des éléments 7 et 5, les nombres de dents z,, 
25, 24 Ct z$ des roucs 1, 2, 3 et 5 doivent satisfaire à la con- 
dition 

2j + 22 À 23 = 25. 
Les nombres de tours par minute », de la roue 7 et n4 du 
porte-satellites 4 satisfont à la condition 


2123 
2123 À 2225 


La roue Z et le porte-satellites 4 tournent dans le même 
sens. 


nn, = nn] 
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La rouc dentée 7, mobile autour de l'axe fixe À — À de 
l'arbre a, vient en prise avec le satellite 2 qui constitue un 
couple de rotation avec le porte-satellites 4 auquel est rigi- 
dement reliée la poulie de commande 5. Le satellite 2 en- 
grène intérieurement avec une roue dentée fixe 3. Lorsque la 
roue Z tourne, la roue 2 roule sur la roue 3 et entraîne la 
poulie 5 en rotation autour de l’axe À — 4. Les nombres de 
dents z,, z2 ct z, satisfont aux conditions z, — 22 et z3 — 32. 
Les nombres de tours par minute », de la roue Z et n, do la 
poulie 5 sont alors liés par la relation 


ni 
er 
c.-à-d. que la poulie de commande 5 tourne dans le même 


sens que la roue 7 à uno vitesse angulaire quatre fois infé- 
rieure à celle de la roue J. 


40* 627 


MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 
996 D’UNE POULIE DE COMMANDE 
À TROIS ÉTAGES 


BP 


L Â 
TZ fe N LEE 
L A N RNNNNNAAANAANNNS 

NN ZR N 6 


L LÈSERR 
ds NN a 
ae SN 
CR NN A SSAANNANNANSE NN 
ANNZZ 
DE 


[= — =} 
Z EST A 
(es | | 


En 
7 = 


4 
La poulie de commande 1 se compose de trois poulies a, b et c, rigi- 
dement reliées entre clles, de rayons r,, ry 0t r.. La poulie 1 joue 
le rôle d’un porte saietites qui constitue des couples de rotation 


avec les satellites 3 et 4, rigidement reliés l’un à l'autre. Le satel- 
lite 3 engrène avec une roue dentée fixe 2, sur la douille d de laqualle 
tourne la poulie 1. Le satellite 4 engrène avec la roue dentée 5, soli- 
daire de la roue dentée 7 mobile autour d’un axe fixe A. Les nombres 


de tours par minute n, de la poulie 1 et n7 de la roue 7 sont liés 


par la relation 
z 2523 — 242 
= =mn (Se 
z Z523 


OÙ Zge Zsn Zur 28, Ze Et z7 sont les nombres de dents des roues 2, 8,4, 
5, 6 el 7. La rotation de la roue 7 peut s'effectuer dans les deux 
sens selon le nombre de dents choisi des roues. En déplaçant la courroie 
sur la poulie a, b ou c, on peut obtenir la rotation de la roue 7 à des 
vitesses angulaires ©,» &p OÙ ©, liées par la relation ©,r, = rp = 


= Oo 0. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
597 D'UN RÉDUCTEUR À DEUX ÉTAGES 
ET À DENTURES INTÉRIEURES BP 


Le porte-satellites 7, mobile autour d’un axe fixe A, forme 
un couple de rotation avec les satellites 2 et 4 rigidement 
reliés l'un avec l’autre. Le satellite 2 engrène intérieurement 
avec la rouc dentée fixe 3, et le satellito 4 engrène intérieu- 
rement avec la roue dentée 5 tournant autour d’un axe fixe B. 
Si les nombres de dents z,, z:, z, ct z,; des roues 2, 8, 4 et 5 
satisfont aux conditions 24 > z, et z3 > z4, les nombres de 
tours par minute n, du porte-satellites Z et x, de la roue 5 
seront liés par la relation 


2324 — 2225 
LE nd bone 
2275 
c.-à-d. que le porte-satellites Z et la roue 5 tournent dans 
les sens opposés. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 
598 D'UN RÉDUCTEUR À DEUX ÉTAGES 
AVEC ROUES CONIQUES BP 


La roue coniquo dentée 7, mobile autour d’un axe fixe 4, 
engrène avec les satellites coniques 2, solidaires des satel- 
lites coniques 4. Les satellites 2 et 4 constituent un couple 
de rotation avec le porte-satellites 6 tournant autour d'un 
axe fixe B. Lo satellite 2 engrène avec la roue conique dentée 
fixe 3, et le satellite 4 engrène avec la roue conique dentée 5 
tournant autour de l’axe fixe B. Les nombres de tours par 
minute », de la roue Z et n, de la roue à sont liés par la rela- 
tion 


ne (2225 + 2321) 
22 (z125+ 2325) ? 

OÙ Z1, 22 Zy 24 et z$ sont les nombres do dents des roues 7, 

2, 3, 4 et 5. Les roues 1 et 5 tournent dans les sens opposés. 


ns=n 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ À ENGRENAGE| DC 


599 HÉLICOÏDAL BP 


La vis sans fin 6 tourne autour d’un axe fixe À perpendicu- 
laire au plan de la figure et engrène avec la roue tangente 7 
solidaire de l'arbre C. La roue dentée 2, également soli- 
daire de l'arbre C, vient en prise avec les satellites 3 qui 
engrènent intérieurement avec la roue dentéc fixe 4. Les 
satellites 3 constituent un couple de rotation avec le porce- 
satellites 5, solidaire de l’arbre B. Les nombres de tours par 
minute n4 de la vis sans fin 6 et n, du porte-satellites 5 sont 
liés par la relation 


Di 20 22 
Eng 7 12 
y (2+24) ? 
où z, est le nombre de dents de la roue tangente 7, z4, le 


nombre de filets de la vis sans fin 6, et z,, z4, les nombres de 
dents des roues 2 et 4. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
600 D'UN RÉDUCTEUR À GRAND RAPPORT : 
DE TRANSMISSION P 


2 v] 


Le porte-satellites Z, mobile autour d'un axe fixe À, cons- 
titue un couple de rotation cinématique avec les satellites 
2 ct 5 rigidement reliés l’un avec l'autre. Le satellite 2 
engrène avec la rouc dentée 4 tournant autour d’un axe fixe B, 
et le satellite 5 engrènc avec la rouc dentée fixe 3. Les nom- 
bres de dents 22, z3, z4 et 3, des roues 2, 3, 4 et 5 sont liés par 
les relations 


Za = 23 +1 et 23 — 22 + 1. 


Les nombres de tours par minute n, du porte-satellites 7 
et n4 de la roue 4 sont liés par la relation 


_ Z223 [ 2223 

n,=n | 1— =n | 1“ ————— |, 

: 1! 225 1 (2341) (22+ 1) 

Lorsque le porte-satellites Z tourne à une grande vitesse 


angulaire, la roue 4 tourne à une faible vitesse dans le même 
sens que le porte-satellites 7. 
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La roue dentée 7, solidaire de l'arbre À, engrène avec les 
satellites 2 qui sont, à leur tour, en prise intérieure avec la 
roue dentée fixe 4. Les porte-satellites 6 et 7 sont rigidement 
reliés à l'arbre B. Les satellites 3 engrènent avec la roue 8 
appartenant au porte-satellites 6 et avec la roue 5 à den- 
ture intérieure tournant librement autour de l'arbre B. 
L'arbre menant À transmet donc une rotation dans le même 
sens à deux éléments menés, à l'arbre B et à la roue 5. Les 
nombres de tours par minute n;, "; et n, des roues 7, 5 et 
e 


du porte-satcllites 7 sont liés par les relations 


ns=n, #2 Us +38) 


25 (z1+2) 
et 
 - 
+4 ? 
OÙ zyr 24, 25 ©t z8 sont les ne de dents des roues 7, 4, 
et 6. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
AVEC MANCHON DENTÉ DE COMMANDE BP 


La roue dentée 7, solidaire de l'arbre a, engrène avec les satel- 
lites 2. Les satellites 3, rigidement relics aux satellites 2, 
engrènent avec la rouc dentée fixe 4. L'arbre a comporte une 
couronne dentée 6 à denture intérieure, qui constitue l’une 
des moitiés du manchon de commande. L'autre moitié 5 
du manchon de commande à denture extérieure appartient 
au porte-satellites 7. La rouc 5 est montée avec une clavette 
appartenant à l'arbre b et peut glisser sur cette clavette. 
Lorsque l'arbre «a est en mouvement, l'arbre b peut tourner 
dans les deux sens pour peu que l’on embraye ou que l’on 
débraye les roues 5 et 6. Dans la position représentée sur 
la figure, la rotation de l'arbre à est transmise aux satelli- 
tes 2 et 3 au moyen de la roue 7. Les satellites 3 roulent sur 
la roue fixe 4, en imprimant un mouvement à l'entraîneur 7. 
Lorsque la roue 5 engrène avec la rouc 6, les satellites 2 
et 3 désengrènent et la rotation de l'arbre a est directement 
transmise à l’arbre b qui tourne à la même vitesse angulaire 
que l'arbre a. 
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Chaque étage du mécanisme est composé des pignons plané- 
taires mobiles 7, 1’, 1° et des pignons satellites symétrique- 
ment disposés 2, 2’, 2” qui entrent en prise avec les roues 
correspondantes 7, 1’, 1" et engrènent intérieurement avec 
les pignons fixes 3, 3’, 3”. Les porte-satellites 4, 4’, 4” for- 
ment des couples de rotation avec les satellites 2. Lorsque 
le pignon 7 tourne autour d’un axe À, le porte-satellites 4” 
effectue une rotation dans le même sens autour d’un axe B. 
Les nombres de tours par minute n, de la roue Z et n$” du 
porte-satellites 4” satisfont à la condition 


: n{ L : 
Ua =——— lise lv lywge — 
LP 


= (144) (a+) (14), 


OÙ Zye Zgor 249 Zgs 249 Ct 24, SOnt les nombres de dents des roues 
correspondantes 7, 1°,1",3,3" et 3”. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
604 AVEC ROUES NON RONDES BP 


La roue dentée non ronde 5 et la roue dentée ronde 6 sont 
rendues solidaires de l'arbre B. La roue 5 engrène avec la 
rouc dentée non ronde 4 solidaire de l'arbre C. La roue 6 
engrène avec la roue 7 tournant librement autour de l'arbre 
C. La rouc 7 est rigidement reliée à la roue 8 portant une 
denture intérieure. Le porte-satellites 3, solidaire de l'arbre 
C, constitue des couples de rotation D avec les satellites 7 
et 2. Les satellites Z ct 2 viennent en prise avec la roue 8 
et la roue 9 rigidement reliée à l'arbre À. Lorsque l'arbre B 
ou C est en mouvement uniforme, l'arbre À reçoit un mou- 
vement non uniforme. 


636 


MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DU DC 
605 RÉDUCTEUR AVEC ÉLÉMENT MENÉ 
À MOUVEMENT RÉVERSIBLE 


BP 


La vis sans fin 1, mobile autour d’un axe fixe A, vient en prise avec 
la roue tangente 8 du porte-satellites 9 ayant la forme d’une boîte 
tournant autour d’un axe fixe B — B. Les satellites 2, 3 et 6 rigidc- 
ment reliés entre eux tournent autour des axes fixes C— Cet D—D 
du porte-satellites 9. Les satellites 2 engrènent avec la roue dentée 4, 
les satellites 3 avec la roue dentée 5 et les satellites 6 avec la roue 
dentée menée 7 tournant librement autour de l’axe B—B. Les 
roucs 4 et 5 peuvent tourner librement autour de l'axe B - B ou 
bien être bloquées par la mise en prise du manchon 10 avec la roue 4 
ou la roue 5, assurant ainsi le mouvement de la roue 7 dans les deux 
sens. 

Les nombres de dents z:, z,, zx, 2s, ze et 22 Ües roues 2, 3, 4, 5, 
6 et 7 satisfont aux conditions z, = z9 et 28 > 27 © 25 > Ze > 23. 
Les nombres de tours par minute n, de la vis sans fin 1 et n7 de la 
roue 7 pendant le mouvement direct satisfont à la condition n7— 


= MTS. Pendant le mouvement inverse, les nombres de tours 
n1 et n2 satisfont à la condition 


Z1 Zeë5 — 2723 
rpm (Hs), 
28 2722 


où z. cst le nombre de filets de la vis sans fin 1 et z$ le nombre de 
dents de la roue tangente 8. 
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La roue dentée menante 7, mobile autour d'un axe fixe 
A — À, vient en prise avec le satellite 2, solidaire du satel- 
lite 3. Le satellite 3 possède une dent a qui lui permet d'en- 
grener avec les évidements b de la roue fixe 5 à denture inté- 
rieure. Les roues 3 et 5 comportent des arcs de blocage c 
et d. Les satellites 2 et 3 constituent un couple de rotation 
avec le porte-satellites 4 tournant autour de l'axe fixe 4 — 4. 
Le porte-satellites 4 ne tourne qu'au moment où les roues 3 
et 5 sont en prise. Pendant que l'arc c glisse sur l’arc d, le 
porte-satellites 4 marque un temps d'arrêt. Le nombre d'ar- 
rêts du porte-satellites 4 pour un tour complet est égal au 
nombre d’évidements b de la roue 5. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 


697 | DU PALAN ÉLECTRIQUE À TROIS ÉTAGES | gp 


Les roues dentées 1, 1’ et 1” en prise avec les satellites2 sont ripi- 
dement reliées à l'arbre 4 qui met en mouvement le tambour B du 
palan électrique. Les satellites 2’ et 2” constituent des couples de 
rotation avec les porte-satellites 4’ et 4” et engrènent intérieurement 
avec les roucs dentées 3’ ct 3” du tambour B. 

La roue dentée 1’, solidaire du porte-satellites 4, engrène avec 
les satellites 2’ qui, à leur tour, engrènent intérieurement avec la 
roue 3° du tambour B. Le porte-satellites 4’, formant des couples 
de rotation avec les satellites 2’, possède une roue dentée 1” qui lui 
est solidaire et qui engrène avec les roucs dentées 2”. La rouc 2” cons- 
titue des couples de rotation avec le porte-satellites fixe #” et engrè- 
ne intérieurement avec la roue dentée 3” du tambour B. Les nombres 
de tours par minute n, de la roue 1 et n, du tambour B sont liés 
par la relation 


N3—= —n1 X 
x (ATAUAT) 
+ ? 
23e (Ze + 237) (24 +23) 4-21,23e (24 +23) + Z1,21e23 
OÙ Zy, Zn Zur 23» Zoss Zan SONt respectivement les nombres de dents 
1’ ” K Ld K Lu 


des roues 1, 1’, 1”, 3, 3’ et 3”. L'arbre A et le tambour B tournent 

donc dans les sens opposés. Le tambour 3 a néanmoins une vitesse 

angulaire inféricure à celle de l'arbre A. La rotation de l'arbre se 

transmet au tambour à l'aide de trois mécanismes planétaires suc- 

cessivement reliés comportant les roues 1, 2, 3, 1°, 2°, 3°, 1”,2”, 8” 
et les porte-satellites 4, 4’, 4”. L'élément 4” reste immobile. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
608 DU RÉDUCTEUR RÉVERSIBLE BP 
AVEC TAMBOURS DE FREINAGE 
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La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe À — 4, 
vient en prise avec les satellites 2. Les satellites 2 engrènent 
intérieurement avec la roue dentée 3, solidaire du tambour 
de freinage a. Les satellites 2 sont rigidement reliés aux 
satellites € qui engrènent intérieurement avec la roue den- 
tée 5 tournant autour d'un axe fixe À — 4. Le porte-satel- 
lites 6, qui forme un couple de rotation avec les satellites 
2 et 4, tourne autour de l'axe À — A. Le tambour de frei- 
nage b est rigidement lié à l'arbre 6. Les mouvements direct 
et inverse de la roue 5 s'obtiennent en freinant les tambours 
a ou b. Pendant le mouvement direct, quand le tambour a 
est freiné, les nombres de tours par minute n, de la roue 7 
et n, de la roue 5 sont liés par la relation 


24 +25 

21+23 

OÙ Z1, 23» Za et z; sont les nombres de dents des roues 7, 3, 
4 et 5. Pendant Ÿe mouvement inverse, quand le tambour b 


est freiné, les nombres de tours par minute n, et n, satisfont à 
la condition 


ns = nn: 


Z124 
2225 


ns —= — 1, 
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La roue dentée conique 3, qui engrène avec le satellite coni- 
que 4 solidaire de l'arbre 9, est rigidement reliée à l'arbre Z 
mobile autour d’un axe fixe A — A. Les satellites coniques 
ÿ ct 6 sont rigidement reliés à l'arbre 9. L'arbre 9 tourne 
dans les paliers du porte-satellites 8 qui tourne librement 
autour de l’axe 7. Le satellite 5 cngrène avec la roue dentée 
conique fixe 7, et le satellite 6 engrène avec la roue dentée 
conique 2 solidaire de l'arbre Z0 tournant autour de l'axe 
fixe À — À. Le nombre de tours par minute n, de l'arbre 1, 
lié au nombre de tours par minute #39 de l'arbre 10, satis- 
fait à la condition 


Z3 (2225 2627) 
PQ = 03 —= = —— © — , 
Z2 (2325 — 2427) 
OÙ 295 23» 24 259 6 €t z, Sont les nombres de dents des roues 2, 
3, 4,5, 6 et 7. 
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La roue dentée conique 7, solidaire de l'arbre a, tourne autour 
d'un axe fixe 4 — À et engrène avec les satellites coniques 2 
et 4 dont les axes de rotation forment un angle quelconque «. 
Les satellites 2 et 4 sont en prise avec la rouc dentée conique 
fixe 3. Le porte-satellites 5 est réalisé sous la forme d'un 
levier cruciforme comportant les doigts b qui constituent 
des couples de rotation avec les satellites 2 et 4. L'arbre c 
du porte-satellites 5 est mobile autour de l'axe fixe À — À. 
Les nombres de tours par minute », de l'arbre a et x, de 
‘arbre c du porte-satellites 5 sont lies par la relation 


ns —= nn. 71 , 
21 — 23 


où z, et z, sont les nombres de dents des roues 1 et 3. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
611 DU RÉDUCTEUR À GRAND RAPPORT 
DE TRANSMISSION BP 


L'excentrique 1, mobile autour d'un axe fixe A, est embrassé par 
la douille de la rouc dentée 2. La roue 2 engrène intérieurement 
avec la roue dentée 5 tournant autour de l’axe A. La chape 3, fixée 
à la roue 2 au moyen de la vis 4, empêche la rotation de cette rouc. 
Les nombres de tours par minute n, de l’excentrique 1 et n, de la 
roue 5 sont liés par la relation 


25 


Ms —=n; ) 


25 — 29 


où z, €t z, sont les nombres de dents des roues 2 et 5. On obtient 
un grand rapport de transmission quand le nombre de dents de la 
roue 2 diffère peu du nombre de dents de la roue 5. 


41* 643 


3. Mécanismes des boîtes de vitesses 
différentielles et des réducteurs (612-637) 


MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ DC 
612 DU RÉDUCTEUR AVEC DEUX PAIRES BD 
DEX SATELLITES 
6 


} 


EE 


La roue dentée 1, mobile autour d’un axe fixe À — À, vient 
en prise avec le satellite 2 rigidement relié au satellite 3 
qui engrène avec le satellite 4. Les satellites 2 et 3 forment 
un couple de rotation avec le porte-satellites 6 tournant 
autour de l’axe À — 4. Le satellite 5, solidaire du satellite 
4, engrène intérieurement avec la roue dentée 7 tournant 
autour de l’axe À — 4. Les satellites 4 et 5 constituent un 
couple de rotation avec le porte-satellites 6. Les nombres de 
tours par minute », de la roue 7, n4 du porte-satellites 6 
et »r, de la roue 7 satisfont à la condition 


Zo2427n4 + 212325N7 
292427 + 212325 


OÙ Z» Z9s 23 24, 25 €t z, sont les nombres de dents des roues 
1,2,3,4,5 et 7. 


Ne —= A 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ DC 
613 | DU RÉDUCTEUR AVEC TOURILLON MONTÉ 
SUR LE PORTE-SATELLITES 


BD 


La roue dentée Z, mobile autour d’un axe fixe A — À, 
vient en prise avec un satellite qui se compose de la roue 4 
à denture extérieure et de la rouc 5 à denture intérieure, cette 
dernière étant solidaire de la roue 4. Le satellite 5 engrène 
avec la roue 6 tournant autour de l'axe fixe À — 4. Le porte- 
satellites 2, qui se présente sous la forme d’un tourillon, 
ossède la roue dentée 3 rendue solidaire de ce porte-satel- 
ites. La roue 3 cst en prise avec la roue dentée 7 tournant 
autour d'un axe fixe B. Les nombres de tours par minute n,; 
de la roue Z, n, de la roue 7 et n, de la roue 6 satisfont à la 
condition 
___ 23 2125714 — 2,266 
27  ZyZg—Z425 
OÙ 21, 29 24 251 Ze €t z, Sont les nombres de dents des roues 1, 
3, 4,5, 6 et 7. 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL FERMÉ |Dc 
614 DU RÉDUCTEUR D'UN MANCHON _ 
DE COMMANDE 


Les roues dentées 5, 6 ct 10, rigidement reliées entre elles, tournent 
autour d’un axe fixe B. La roue 5 engrène avec la roue dentée 4 
mobile autour d'un axe fixe C— C. La roue dentée 1, solidaire de 
la roue 4, engrène avec la roue dentée 2 tournant autour de l’axe B. 
La roue 2 est rigidement reliée à la rouc dentée #8 ct à la roue dentée 
3 qui engrène avec les satellites 7 constituant un couple de rotation 
avec le porte-satcllites 12 tournant autour de l'axe B. La roue den- 
tée 9 est solidaire du porte-satellites 12. Le manchon denté 13 glisse 
le long del'axe A ct tourne autour de lui. La roue 11 peut entrer 
en prise avec la roue 8, 9 ou 10. Lorsqu'elle engrène avec la rouc &, 
les nombres de tours par minute n« de la rouc 8 et n, de la rouc 5 
sont liés par la relation 


2925 
Lorsqu'elle engrène avec la roue 9, les nombres de tours par minute 
no et n. des roucs 9 et 5 sont liés par la relation 


292524 
Lorsqu'elle engrène avec la roue 10, le nombre de tours par minute ns 
de la roue 3 est égal au nombre de tours par minute n:, de la roue 10, 


c.-à-d 
ns = n1i0; 


OÙ 271, Zgs Ze Ze 25 €t ze 80nt les nombres de dents des roues 1, 2, 8, 
4, 5 et 6. Le mécanisme permet donc d'obtenir trois vitesses angu- 
laires différentes de la roue menée 5. 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ 
AVEC ROUES CYLINDRIQUES PERMETTANT | DC 
D'OBTENIR DE GRANDS RAPPORTS BD 
DE TRANSMISSION 


La roue dentée 7, mobile autour d’un axe fixe À — A, met 
en mouvement la rouc dentée menée 7. La roue dentée 83, 
tournant autour de l’axe 4 — A. met en mouvement la roue 
dentée menée 6. Le porte-satellites Z, tournant autour de 
l’axe À — À, met en mouvement la roue dentée 8. Les roues 
1 et 3 engrènent avec les satellites 5 et 2 qui constituent un 
couple de rotation avec le porte-satellites 4. Les nombres de 
dents 21. 2», 22 tt 5, des roues 7, 2, 3 et 5 satisfont aux con- 
ditions 
23 = 22 + Î et 21 = 23 + |. 

Les nombres de tours par minute n,, n. et ns des roues 6, 7 
ot 8 satisfont à la condition 


2125 2223 


= lg — D——_-. 
2125 — 2223 3125 — 2233 


Pour les nombres de dents choisis, le mécanisme permet 
d'obtenir de grands rapports de transmission. 


647 


DC 
BD 
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La roue dentée 7 et le porte-satellites 7 qui en cest solidaire 
tournent autour d'un axe fixe 4. La roue Z engrène avec la 
roue dentée 2 tournant autour d'un axe fixe C. La roue 2 
est solidaire de la roue dentée 3 qui engrène avec la roue 4 
tournant autour de l’axe 4. La roue 4 est rigidement reliée à 
la roue 5 qui vient en prise avec le satellite 6. Ce dernier 
est solidaire du satellite 8 qui engrène intérieurement avec 
la rouc 9 mobile autour d’un axe fixe B. Les satellites 6 
et 8 constituent un couple de rotation avec le porte-satelli- 
tes 7. Les nombres de tours par minute n, et n,4 des roues 7 
et 9 sont liés par la relation 


2578 [1 __ 2133 + 
2629 Z2Z, 2528 l° 


OÙ Zjs Zos 29» Z4r 255 Ze Z8 €t Z9 S0ont les nombres de dents des 
roues 7, 2,3,4,5,6,8 et 9. 


ng=n, 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ 
617 


L'excentrique rond 5 tourne autour d'un axe fixe 4. Deux 
autres excentriques ronds sont rigidement reliés aux satel- 
lites 2 qui sont en prise avec la roue dentée 3 tournant 
autour d'un axe fixe B. Les excentriques ont des diamètres 
égaux et sont embrassés par les douilles de l'élément 4. 
Les excentriques et l'élément 4 forment deux parallélogram- 
mes accouplés CDKB ct BKFE. Les satellites 2 constituent 
des couples de rotation C et E avec le porte-satellites 7 qui 
se présente sous la forme d'une boîte mobile autour des axes 
fixes À et B. Les diamètres des cercles primitifs des roues 2 
et 3 sont égaux entre eux. Les nombres de tours par minute 
n, du porte-satellites 7, n, de la roue 3 et n, de l’excentrique 5 
sont liés par la relation 


n3+ ns 
on 


nf —= 


6 


AVEC UN PARALLÉLOGRAMME BD* 
À EXCENTRIQUE - 
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MÉCANISME DENTÉ DU DIFFÉRENTIEL 
AVEC DES ROUES CYLINDRIQUES 


À ENGRÈNEMENT INTÉRIEUR UNIQUE BD 


Les roues dentées 2 et 5 sont rigidement reliées aux demi- 
axes À et B. La roue 2 engrène avec Îles satellites 3 mobiles 
autour des axes C du porte-satellites qui se présente sous 
la forme d’une boîte Z tournant autour des demi-axes À 
et B. Les satellites 4, solidaires des satellites 3, engrènent 
intérieurement avec la roue 5. Les engrenages fixes 2 et 5 
sont reliés aux éléments menants du mécanisme par les 
demi-axes À et B. Si les éléments menants tournent à la 
même vitesse et dans le même sens, les engrenages fixes 2 
et 5 effectuent le même nombre de tours par minute que la 
boîte 1. Si les cléments menants ne font pas le même nombre 
de tours par minute, les satellites 3 ct 4 commencent à tour- 
ner autour de leurs axes pendant la rotation des engrenages 
fixes 2 et 5. Les nombres de tours par minute n,, n; ct n, des 
roues 2 et 5 et de la boîte Z sont liés par la relation 


2224 : 2375 
29242325 © 2224 2335 ‘ 
OÙ 22, 29 Z4 Et z, sont les nombres de dents des roues 2, 3, 4 et 5. 


ni =?) 


650 


MÉCANISME DENTÉ DU DIFFÉRENTIEL |Dc 
AVEC DES ROUES CYLINDRIQUES 
À DEUX ENGRÈNEMENTS INTÉRIEURS BD 


619 


Deux roues dentées identiques 3 ct 5, rigidement reliées 
aux demi-arbres À et B, engrènent intéricurement avec des 
satellites identiques 2 mobiles autour des axes C du porte- 
satellites qui se présente sous la forme d’une boîte 7 tour- 
nant autour des demi-axes À et B. Les satellites identiques 4 
sont solidaires des satellites 2. Les engrenages fixes 3 et 5 
sont reliés aux éléments menants du mécanisme par les 
demi-axes À ct B. Si les éléments menants effectuent le 
même nombre de tours par minute ct s'ils tournent dans 
le même sens, les engrenages fixes 3 et 5 effectuent autant 
de tours par minute que la boîte 7. Si les éléments menants 
ne font pas le même nombre de tours par minute, les satelli- 
tes 2 et 4 se mettent à tourner autour de leurs axes pendant 
la rotation des engrenages fixes 3 et 5. 

Les nombres de tours par minute n,, ns et n, des roues 8 
et 5 et de la boîte Z sont liés par la relation 


na+n 
ie 3+ s. 
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620 AVEC DES JROUES CYLINDRIQUES 
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BD 


Deux roues dentées identiques 3 et 5, rigidement reliées 
aux demi-axes À et B, engrènent avec deux satellites iden- 
tiques 2 et 4 mobiles autour des axes C et D du porte-satel- 
lites qui se présente sous la forme d’une boîte Z tournant au- 
tour des demi-axes 4 et B. La longueur de chaque satellite 2 
est choisie de manière qu'il entre en prise avec l'un des 
engrenages fixes 3 et 5 et avec celui des satellites 4 qui forme 
paire avec lui et qui engrène à son tour avec l’autre engre- 
nage fixe. Les engrenages fixes 8 et 5 sont reliés aux élé- 
ments menants du mécanisme par les demi-axes À et B. 
Si les éléments menants effectuent le même nombre de tours 
par minute et s'ils tournent dans le même sens, les engre- 
ages fixes 3 et 5 effectuent autant de tours par minute que 
la boîte Z. Si les éléments menants effectuent un nombre dif- 
férent de tours, les satellites 2 et 4 se mettent à tourner au- 
tour de leurs axes pendant la rotation des engrenages fixes 3 
et 5. 

Les nombres de tours par minute n, de la roue 8, n, de la 
roue 5 et n, de la boîte 7 sont liés par la relation 


_lNs+ns 
DE SES 


ni = 
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La rouc dentée 3 de l'arbre a tourne autour d'un axe fixe A— A 
et engrène avec le satellite 2 rigidement relié aux satellites 5 et 6. 
Les satellites 2, 5 et 6 constituent un couple de rotation avec Île 
porte-satellites 3 mobile autour de l'axe A— A. Le satellite 5 engrè- 
ne avec la roue dentée 8 solidaire de l'arbre b. Le satellite 6 engrène 
avec la roue dentée 7 du tambour de freinage 4 tournant librement 
autour del’axe de l’arbre b. Pour transmettre le mouvement de rota- 
tion direct de l’arbre a à l'arbre L, on freine le porte-satellites 3, 
ct pour transmettre le mouvement de rotation inverse de l'arbre a 
à l'arbre b on freine le tambour 4. Si l’on veut que les arbres a et b 
restent coaxiaux, les nombres de dents z:,, 2z:, 25, Ze, 27 t z, des 
roues 1, 2, 5, 6, 7 et 8 doivent satisfaire aux conditions 


+22 = 25 + 28 — 16 + 27. 
Les nombres de tours par minute n, de l'arbre a et ne de l'arbre b 
pendant la transmission du mouvement direct satisfont à la condition 


2125 


2928 
Pendant le mouvement inverse, les nombres de tours par minute 
n: et n° satisfont à la condition 
21 (Z628 — 252 
Ng—= —nN, EL (zez8 — 2521) : 
Z8 (2927 — 2126) 


" 


Ng—=n/ 
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La roue dentée conique menante 7, solidaire de l'arbre a, 
Lourne autour d'un axe fixe A. La roue 7 engrène avec la 
roue dentée conique 2 rigidement reliée au porte-satelli- 
tes 5. Ce dernier forme des couples de rotation avec les satel- 
lites coniques 3 tournant autour des axes B. Les satellites 3 
engrènent avec les roues dentées coniques 4 et 6, solidaires 
des arbres b et d qui tournent autour d’un axe fixe € — C. 
Si le nombre de tours par minute de l’arbre a est égal à m, 
les nombres de tours par minute #4 et n4 des arbres b et d 
sont liés par la relation 


2 
n, =9 et nt — M, 
22 


où z, et z, sont les nombres de dents des roues 7 ct 2. 
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La roue dentée conique 7 de l’arbre a, qui tourne autour d’un 
axe fixe À — À, vient en prise avec le satellite conique 4 
qui constitue un couple de rotation B avec le porte-satel- 
lites 5 ayant la forme d'une boîte d. Le satellite conique 2, 
fixé sur l'arbre C du satellite 4, constitue un couple de rota- 
tion D avec le porte-satellites 5. Le satellite 2, qui engrène 
avec la roue dentéc conique 3 de l'arbre b, tourne autour de 
l'axe fixe À — 4. Les nombres de tours par minute n; 
de l'arbre a, nA de l'arbre b et n, du porte-satellites 5 sont 
liés par la relation 
2324 Z420 
= ta h 
NZ À 2 M2 


OÙ 2j, 2», 24 €t z4 sont les nombres de dents des roues 7, 2, 
3 et 4. 
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Les roues dentées Z et 4, rigidement reliées entre elles, 
tournent autour d'un axe fixe A. La roue 7 engrène avec la 
roue dentée 2, mobile autour d’un axe fixe B — B. La roue 4 
engrène intéricurement avec la roue dentée 5 tournant autour 
d'un axe B — B. Deux roucs dentées coniques identiques 3 
et 6, rigidement reliées aux roues 2 et 5, cngrènent avec le 
satellite conique 7. Ce dernier constitue un couple de rota- 
tion avec le porte-satellites 8 tournant autour de l’axc B — B. 
Les nombres de tours par minute n, et n4 de la roue 7 et du 
porte-satellites 8 sont liés par la relation 


2424 — 2925 
22425 


OÙ 27» 22, za €t z$ sont les nombres de dents des roues 7, 2, 4 
et 5. Les arbres 1 et 8 tournent dans les sens inverses. 


Rg—= —n1 
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MÉCANISME DENTÉ DU DIFFÉRENTIEL DC 
À ENGRENAGE IIÉLICOÏDAL BD 


La vis sans fin 7, mobile autour d’un axe fixe C, engrènce 
avec la rouc tangente 2 solidaire du porte-satellites qui se 
présente sous la forme d'une boîte 3. Les satellites coniques 
semblables 4 tournent librement sur les axes de la boîte 3 
et engrènent avec les roucs coniques 5 et 6 reliées aux clé- 
ments menants du mécanisme par les demi-axes À ct B. 
Si les éléments menants effectuent le même nombre de tours 
par minute et s'ils ont le même sens de rotation, Îles engre- 
nages fixes 5 ct 6 effectuent autant de tours par minute que 
la boîte 3. Si les éléments menants tournent à des vitesses 
angulaires différentes, les satellites 4 se mettent à tourner 
autour de leurs axes pendant la rotation des engrenages fixes ÿ 
et 6. 

Les nombres de tours par minute », de la vis sans fin 7, 
ns de la rouc # et n4 de la roue 6 sont liés par la relation 


22 Ni the 
Z! 2 è 


où z, est le nombre de filets de la vis sans fin Z, et z, le nombre 
de dents de la rouc tangente 2. 


ni = 


2 
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626 DU RÉDUCTEUR AVEC ROUES CONIQUES 
ET DEUX ÉLÉMENTS MENANTS 


BD 


La roue dentée conique menée 1 du réducteur est mise en 
mouvement par la roue dentéc 5, solidaire du porte-satellites 
4, et par la roue 6 solidaire de la roue dentée conique 3. 
Les roues identiques Z et 3 engrènent avec les satellites 2 
qui constituent un couple de rotation avec le porte-satel- 
lites 4 Le nombre de tours par minute », de la roue 7 est 
égal à 
Ni = 23 — Nes 


où n, Ct n4 Sont les nombres de tours par minute des roues 5 
et 6. Si la condition 


est remplie, la roue 7 reste immobile. 
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La rotation de l'arbre 7, qui constitue un porte-satellites, 
est transmise aux satellites 2 par des tenons a. Les satellites 
2 engrènent avec les roues dentées coniques 3 solidaires des 
roues dentées coniques 4 et 5. Les roues dentées 4 et 5 engrè- 
nent avec les roues dentées 7 ct 6 rigidement fixées sur les 
axes À et B. Le rapport du nombre de dents des roues 4 
et 7 est égal au rapport du nombre de dents des roues 5 et 6. 
Il s'ensuit que si fes nombres de tours des axes À et B sont 
égaux ct si la rotation a lieu dans le même sens, les roues 
dentées 6 et 7 tournent à une vitesse angulaire égale. Si 
les éléments menants n'effectuent pas le même nombre de 
tours par minute, les satellites 2 commencent à pivoter 
autour de leurs axes. Dans le mécanisme considéré les axes À 
ct B peuvent être non coaxiaux. 

Les nombres de tours par minute n, du porte-satellites 7, 
n; de la roue 5 et n, de la roue 7 sont liés par la relation 


ns + n7 


ni —= 9 
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La rouc dentée conique 1, mobile autour d’un axe fixe C, 
engrène avec la roue dentée conique 2 tournant autour d’un 
axe fixe D. La roue dentée cylindrique 3, solidaire de la 
roue 2, engrène avec la rouc dentée cylindrique 4 rigidement 
reliée au porte-satellites qui se présente sous la forme d'une 
boîte 5. La boîte 5 comporte des axes sur lesquels sont libre- 
ment montés les satellites identiques 6 qui engrènent avec 
les cngrenages fixes identiques 7 et 8 reliés aux éléments 
menants du mécanisme par les demi-axes À et B. Si les élé- 
ments menants effectuent le même nombre de tours par minu- 
te ct s'ils ont le même sens de rotation, les engrenages fixes 7 
et 8 cffectucnt autant de tours par minute que la boîte 5. 
Si les éléments menants tournent à des vitesses différentes, 
les satellites 6 se mettent à tourner autour de leurs axes pen- 
dant la rotation des engrenages fixes 7 et 8. 

Les nombres de tours par minute », de la rouc 7, n, de 
la roue 7 ct n4 de la roue 8 sont liés par la relation 


222, NN 
2123 2 


ny — , 


OÙ 21, 22, 23 © 24 Sont les nombres de dents des roues 7, 2, 
3 et 4. 
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629 MÉCANISME DENTÉ DU DIFFÉRENTIEL DC 
AVEC MANCIION DE BLOCAGE BD 


Deux roues coniques identiques 3 et 5, solidaires des demi- 
axes À et B, viennent en prise avec les satellites coniques 4 
mobiles autour des axes C — C du porte-satellites qui se 
présente sous la forme d'une boîte 7 tournant autour des 
demi-axes À et B. Les nombres de tours par minute n, de 
la roue 3, n, de la roue 5 et », de la boîte Z sont liés par la 
relation 


23-725 
2 


Le mécanisme comporte un manchon denté de blocage 2 
lissant sur le demi-axe À et engrenant intérieurement avec 
a roue dentée 6 rigidement reliée à la boîte 7. Le manchon de 

blocage 2 une fois débrayé, les demi-axes À et B tournent à 

des vitesses angulaires qui varient selon les:moments résis- 

tants exercés sur ces demi-axes. Lorsqu'on embraye le man- 
chon 2, les demi-axcs À ct B tournent à une vitesse angu- 
laire égale à celle de la boîte 7 du différentiel. 


Ny — 
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Le porte-satellites 3 et la roue 4 sont rigidement reliés à 
l'arbre Z. Deux satellites identiques 9 entrent en prise avec 
l'engrenage fixe 8 tournant librement sur l'arbre 7. La roue 7, 
solidaire de la roue 8, engrène! avec la roue 6 rigidement 
reliée à la roue 5. Cette dernière vient, à son tour, en prise 
avec la roue 4. Les vis 70, solidaires des satellites 9, consti- 
tuent des couples vis-écrou avec le chariot 2. Lorsque l’arbre 
1 tourne, le chariot 2 reçoit une rotation autour de l'axe 
A — À et se déplace suivant cet axe. 
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MÉCANISME DENTÉ DU DIFFÉRENTIEL DC 
651 À COINS BD 


Les manchons 2, munis de dents cunéiformes a dont l’angle 
au sommet est considérable, sont montés sur les demi-axes 
A et B et peuvent glisser le long de ces demi-axes. Les man- 
chons 2 sont serrés à l’aide des ressorts comprimés 3 contre 
l'élément 4 relié à la boîte 7 du différentiel. Le degré de liber- 
té supplémentaire, nécessaire à la rotation des demi-axes 
A et B à des vitesses angulaires différentes, est assuré par 
le glissement des dents cunéiformes a des manchons 2 sur 
les dents cunéiformes de l'élément 4. 
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Le porte-satellites 3 et la roue 4 tournent librement autour 
de l'arbre 4. La roue dentée 7, rigidement reliée à l'arbre 4, 
engrène avec le satellite 2 qui comporle deux couronnes 
dentces identiques d et b. Le satellite 2 engrène avec la roue 
4 au moyen de la couronne d. La rondelle oscillante, soli- 
dâire du satellite 2, glisse sur l'extrémité chanfreinée c 
du portc-satellites 3. Le satellite 2 forme un couple sphé- 
rique. B avec l'élément fixe 5. Les nombréès de tours par 
minute nr, na et n, des roues 7 ct 4 et du porte-satellites 3 
sont liés par la relation 

NE NN —13 

HT nn: 


où 14 Cst le rapport de transmission égal à 
z 


= — 


Z1 


664 


MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ DC: 
633 TRIDIMENSIONNEL : 
AVEC CRÉMAILLÈRES CIRCULAIRES BD, 


La rouc dentée conique 7, mobile autour d’un axe fixe 4, 
vient en prise avec le satellite 2 ayant la forme d'une cré- 
maillère dentée circulaire. Le satellite 2 est rigidement relié 
au satellite 3 réalisé, lui aussi, sous la forme d'une crémail- 
lère circulaire et engrène avec la roue dentée conique 4 qui 
tourne autour d'un axe fixe B. Les satellites 2 et 3 consti- 
tuent un couple de rotation avec le porte-satellites 5 tour- 
nant autour de l’axe À. Les nombres de tours par minute n, 
de la roue 1, n; de la roue 4 ct n, du porte-satellites 5 satis- 
font à la condition ée 
Zo2,N1 — 2123n1 
5, = ——_— © —— 
2924 — 2123 
OÙ 2j, Zo, 53 Ct z4 sont les nombres de dents des roucs 7, 2, 
3 ct 4. 
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L'arbre b portant la roue dentée conique Z tourne autour 
d’un axe fixe A4. La rouc / engrène avec les roues dentées 
coniques identiques 2 et 3. La roue 2 est rigidement reliée 
à l'arbre a mobile autour d’un axe fixe B — B. La roue 3 
et la roue dentée conique 4 qui en est solidaire sont folles 
sur l'arbre a. Le cadre 7, qui constitue un porte-satellites, 
est rigidement relié à l'arbre «a. Le porte-satellites 7 forme 
un couple de rotation D avec le satellite conique 5 qui engrène 
avec la roue 4 et la roue dentée conique 6 tournant libre- 
ment sur l'arbre a. 

Les nombres do dents 21, 2», Z3, Zs, Z3 et z4 des roues J, 2, 
3, 4, 5 et 6 satisfont aux conditions 


Z1 = 22 — 239 et 243 = 25 = 2y. 


Les nombres de tours par minute », de la roue Zet n, 
de la roue 6 sont liés par la relation 


Ng = —Jnj. 
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— MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ DC 
s DU RÉDUCTEUR AVEC SECTEUR DENTÉ | BD 


Vue suivant flèche E 


La roue dentée 1, mobile autour de l'axe fixe B de l'arbre a, engrène 
avec le satellite 4, solidaire du satellite 5 qui engrène avec la roue 
dentée 2 tournant autour de l’axe B. Les satellites 4 et 5 forment 
un couple de rotation A avec le porte-satellites 3, mobile autour 
de l’axe B. Le sccteur denté 7, solidaire du porte-satellites 3, engrène 
avec la vis tangente 6 tournant autour d’un axe fixe C. Comme 
l’engrenage à vis tangente est autofreinant, 'le porte-satellites 3 
reste immobile pendant la rotation de la roue 1 et les nombres de 
ous par minute n, de la roue 1 et n, de la roue 2 sont liés par la 
relation 


ATAS 
No =. F 
Z924 


OÙ Zu Zs, 24 et z; sont les nombres de dents des roues 1, 2, 4 et 5, 
-à-d. que le mécanisme fonctionne comme un simple réducteur 
à double train. | 
Si l’on met en rotation la vis tangente 6, le mécanisme commence 
à fonctionner comme un réducteur différentiel, car le secteur denté 7 
imprime au porte-satellites 3 un déplacement d'un angle quelconque 
dans les limites admises par le secteur denté. Les nombres de tours 
par minute n:1, n, des roues 1 et 2 et n, du porte-satellites 3 satis- 
font donc à la condition 


ne 2125 2224 
D Lzizs — 2024 2 2425 — 2223 
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Le porte-satellites 1 est réalisé sous la forme d'une boîte a 
mobile autour des demi-axes À et B. La boîte a constitue 
des couples de rotation avec quatre satellites tangents iden- 
tiques 2 qui engrènent avec deux roues tangentes identiques 3 
tournant autour des axes C de la hoîte a et avec deux roues 
tangentes identiques 4 et 5 solidaires des demi-axes À et B. 
Les nombres de tours par minute n, de la boîte a, n4 de la 


roue 4 et n; de la roue 5 sont liés par la relation 


ni +5 
ET 9e : 
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BD 


Le porte-satellites Z est réalisé sous la forme d'une boîte a 
mobile autour des demi-axes À et B, perpendiculaires au 
plan de la figure. La boîte a forme des couples de rotation 
avec quatre satellites tangents identiques 2 qui engrènent 
les uns sur les autres et avec les roues tangentes identiques 
3 ct 4 solidaires des demi-axes À et B. Les nombres de tours 
par minute », de la boîte a, n4 de la roue 3 et n4 de la 
roue 4 sont liés par la relation 


n3 + N4 


ny —= 2 
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4. Mécanismes de transmission harmoniques 
(638-644) 


MÉCANISME D'UNE TRANSMISSION COAXIALE 
PAR ENGRENAGE À DEUX ONDES 

638 AVEC GÉNÉRATEUR MTH 
EN FORME DE CAME 


LL 
= 


Le générateur d'ondes 7, constitué par une came de forme 
elliptique, tourne autour d'un axe fixe 4. L'élément flexi- 
ble 2, portant des dents situées sur sa surface extérieure, 
tourne autour d’un axe fixe B et cngrène intéricurement avec 
les dents de la roue 3 rendue solidaire du montant. Un grand 
nombre de dents, situées symétriquement par rapport au 
petit axe de l’ellipse, sont en prise simultanément. Les 
billes 4 sont placées entre le générateur d’ondes 7 ct la roue 2. 
Le rapport de transmission i,, est égal à 


où o7, © Ct n3, n, sont les vitesses angulaires ct les nombres 
de tours par minute du générateur d'ondes J et de l'élément 2, 
22, le nombre de dents de la roue 2 tel que 


Ze — 23 — 2. 
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MÉCANISME D'UNE TRANSMISSION COAXIALE! pc 
639 PAR ENGRENAGE À DEUX ONDES 
AVEC GÉNÉRATEUR EN FORME DE BILLE |MTH 


Le générateur d'ondes du mécanisme se présente sous la 
forme d’un porte-satellites 5 comprenant des billes 4 entraï- 
nées dans le mouvement au moyen d’une roue de friction 
cylindrique ronde Z mobile autour d’un axe fixe A. L'élé- 
ment flexible 2 dont la surface extérieure comporte des dents 
tourne autour d'un axe fixe B ct engrènc intérieurement 
avec les dents de la roue 3 rendue solidaire du montant. 
Un grand nombre de dents, situées symétriquement par 
rapport à l'axe a — a perpendiculaire à l'axe b — b pas- 
sant par les centres O des billes 4, sont en prise simultané- 
ment. Le rapport de transmission est égal à 


où @s, © et n5, n, Sont les vitesses angulaires et les nombres 
de tours par minute du générateur d'ondes 5 et de l’élément 
2, z:, 1e nombre de dents de la roue 2 tel que 2; = z3 — 2. 


MÉCANISME D'UNE TRANSMISSION COAXIALE; 
PAR ENGRENAGE À DEUX ÉTAGES ET À DC 

DEUX ONDES AVEC GÉNÉRATEUR MTH 

EN FORME D'ELLIPSE 
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Le générateur d'ondes 7 en forme d'ellipse tourne autour 
d'un axe fixe À. L'élément flexible est composé de deux 
roues 2 ct 4 à denture extérieure et intérieure reliées entre 
elles dont les nombres de dents z, et z4 diffèrent de peu. 
La roue 2 engrène intérieurement avec la roue 3 rendue soli- 
daire du montant. La roue 4 engrène avec la roue 5 tour- 
nant autour d’un axe fixe B. Le rapport de transmission à;s 
cest égal à 


re OR 2323 

5 5 15 234 25+2 
où @y, @s Ct 7, n; sont les vitesses angulaires et les nombres 
de tours par minute du générateur d’ondes 7 et de la roue 5, 
z4 Ct z5, les nombres de dents des roues 3 cet 5 tels que z3 — 
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Le générateur d'ondes 7 en forme d'’ellipse tourne autour 
d'un axe fixe 4. L'élément flexible est composé de deux 
roues à denture extérieure 2 ct 4 reliées entre elles dont les 
nombres de dents z, et z, diffèrent de peu. La roue 2 engrè- 
ne avec la roue 3 rendue solidaire du montant. La roue 4 
engrène avec la roue 5 tournant autour d’un axe fixe B. 
Le rapport de transmission est égal à 


où GO, O5 €t 1, n, Sont les vitesses angulaires et les nombres 
de tours par minute du générateur d'ondes 7 cet de la roue 5, 
z4 Ct z,, les nombres de dents des roues 3 et 5 tels que z, — 


= 29 + 2 et z, — 24 + 2. 
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MÉCANISME D'UNE TRANSMISSION COAXIALE| 
PAR ENGRENAGE À TROIS ONDES DC 


642 AVEC GÉNÉRATEUR EXTÉRIEUR MTH 
À ROULEAUX 


Le générateur d'ondes 7 se présente sous la forme d'un an- 
neau a. Les rouleaux cylindriques ronds 4, mobiles autour 
des axes C de l'anneau a, sont décalés d'un angle de 120°. 
Le générateur d'ondes Z tourne autour d’un axe fixe À. 
L'élément flexible 2 portant des dents situées sur sa surfa- 
ce intérieure tourne autour d’un axe fixe B et engrène avec 
les dents de la roue 3 rendue solidaire du montant. Un grand 
nombre de dents, situées symétriquement par rapport aux 
axes b, sont simultanément en prise. Le rapport de trans- 
mission i,, est égal à 


@2  N2 
où Gy, &2 et nr, n, Sont les vitesses angulaires ct les nom- 
bres de tours par minute du générateur d'ondes 1 et de l’élé- 
ment 2 et z,, lo nombre de dents de l'élément 2 tel que z, — 


= 23 +3 
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Le générateur d'ondes Z se compose de deux cônes a entre 
lesquels sont placées des billes 4. Les axes b des billes 4 
sont décalés d'un angle de 120°. Le générateur d'ondes 7 
tourne autour d'un axe fixe 4. L'élément flexible 2 portant 
des dents situées sur sa surface extérieure tourne autour 
d'un axe fixe B et engrène intérieurement avec les dents de 
la roue 3 rendue solidaire du montant. Un grand nombre 
de dents situées symétriquement par rapport aux axes b 
sont simultanément en prise. Le rapport de transmission à, 
est égal à 
© __ An 22 


A 9 


O2 2 3 ? 
Où y, Os Et #1, 4 SOnt les vitesses angulaires et les nombres 
de tours par minute du générateur d'ondes 7 et de l'élément 


2, et z,, le nombre de dents DE 2 tel que z, — 
= Z3 DE . 
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MÉCANISME D'UNE TRANSMISSION 
COAXIALE PAR ENGRENAGE À TROIS ONDES | DC 
AVEC GÉNÉRATEUR MTH 
INTÉRIEUR À ROULEAUX 


Le générateur d’ondes 7 se présente sous la forme d’un anneau 
a. Les rouleaux cylindriques ronds 4 sont décalés d'un angle 
de 120° et tournent autour des axes C de l'anneau a. Le géné- 
rateur d'ondes Z tourne autour d’un axe fixe 4. L'élément 
flexible 2 portant des dents situées sur sa surface extérieure 
tourne autour d’un axe fixe B et engrène intérieurement 
avec les dents de la roue 3 rendue solidaire du montant. 
Un grand nombre de dents, situées symétriquement par 
rapport aux axes b, sont simultanément en prise. Le rapport 
de transmission i,, est égal à 


où 1, @2 et n1, n, Sont les vitesses angulaires et les nombres 

de tours par minute du générateur d'ondes 7 et de l'élément 

2, et z:, le nombre de dents de l'élément 2 tel que 2: — 
= 23 ne d, 
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9. Mécanismes à éléments multiples d'usage 
général (645-656) 


| MÉCANISME DENTÉ DES ROUES CONIQUES 
| AVEC MANCHON DE COMMANDE 
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La roue conique Z imprime un mouvement aux roues coni- 

ques 2 et 3 tournant librement sur l'arbre 4. On fait tourner 

l'arbre À dans le sens voulu en embrayant le manchon 4 
monté sur une clavette coulissante a — a. 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ POUR 
ae IMPRIMER LE MOUVEMENT DC 
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La commande indépendante des arbres À et B so fait au 
moyen d'engrenages qui sont en prise avec les roues 7 et 
6. Le secteur denté 2, tournant fou sur le doigt d de la roue 1, 
engrène avec la roue menée 5 qui tourne librement sur l'ar- 
bre B. L'excentrique rond a, solidaire de l'arbre B, est 
embrassé par la douille b de l'élément 4. L'élément 4 forme 
un couple de rotation C avec le doigt 3 du secteur 2. Lors- 
que les roues dentées 7 et 6 sont en mouvement uniforme, 
la roue dentée 5 reçoit un mouvement non uniforme. 


678 


MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 


DU COMPENSATEUR M 


pl + 


AU LU 


LD 


ZZ 


Z 
Z 
KIKSK ‘L: 


TPE TEEN! 


Le porte-satellites 7, solidaire de l'arbre A, forme des couples de 
rotation avec les satellites dentés 2, 5 et 3, 6. La roue 4 à denturc 
intérieure, solidaire de l'arbre B, engrène avec les satellites 2 et 5. 
La rotation de l'arbre menant À cest transmise À l'arbre mené B 
à l'aide du porte-satellites 1 ot des roues dentées 2, 3 et 4 et à la 
roue 7, montée folle sur l'arbre À, à l’aide des roucs dentées 5 et 6. 
La roue 7 possède une saillie a qui est serrée contre le goujond 
ou le goujon b, fixés sur l’arbre À, selon le sens de rotation de ce 
dernier. Si l'arbre A tourne dans le sens indiqué par la flèche, la 
saillie a agit sur le goujon d, et la roue 7 tourne en même temps 
que l'arbre A. Les roues dentées 2, 3, 5 et 6 font tourner la roue 
entée 4 et l'arbre B à une vitesse angulaire égale À celle de l’ar- 
bre A. Si l'arbre A tourne en sens inverse, la roue 7 est freinée 
par la courroie 8, et la saillie a commence; à se déplacer du goujon d 
vers 10 EUR b. La roue 7 est alors en retard pe rapport à l'arbre A 
et au disque 1; les roues dentées 2, 5, 5 et 6 commencent ensuite 
à tourner et mettent en mouvement la roue 4€ et l'arbre B qui tour- 
nent dans le même sens que l’arbre A. Les dimensions des roues sont 
choisies de manière que la vitesse angulaire de l'arbre B soit supé- 
rieure à celle de l'arbre A. L'arbre B peut donc rattraper le retard 
dû à la marche à vide d’un amplificateur spécial non représenté 
sur la figure. Quand la saillie a touche le goujon b, la roue 7 se 
met à tourner en même temps que l'arbre A et la vitesse de l'arbre B 
devient égale à celle de l'arbre A. La distance entre les goujons d 
et b est réglée de façon qu on puisse compenser exactement la marche 
vide de l'amplificateur. 
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La poulie 5, mise en mouvement par un électromoteur, la rouc dentée 4 
et la bride 17 sont calées sur un axe tubulaire, Le mouvement de la 
roue 4 cst transmis à la roue 7 sur l’axe de laquelle sont fixés les 
coins cylindriques 10 et 11 et la rondelle-manivelle 12. Le doigt 
de la rondelle 12 s'engage dans la rainure de la coulisse 13 en l'entrai- 
nant dans un mouvement oscillatoire. La coulisse se termine par un 
secteur denté qui engrène avec la roue dentée 18 de façon que cette 
dernière effectue un mouvement alternatif. La roue 18 et la rondel- 
le 1 sont rigidement fixées sur le même axe tubulaire, À travers lequel 
passe l'arbre # qui porte à son extrémité la poulie 6. Le manchon 2, 
claveté sur l'arbre 8, est commandé par le bras 9. Lorsque le manchon 1 
embraye avec la rondelle 2, la poulie 6 reçoit un mouvement alter- 
natif. Lorsqu'on met en prise la rondelle 17, la poulie 6 reçoit un 
mouvement de rotation. Le déplacement du bras 9 vers la droite 
ou vers la gauche se fait à l’aide des coins cylindriques 10 et 11 
qui entrent en contact avec les doigts 8. Ces derniers s'’abaissent sous 
l’action des leviers coudés 14 et 15 (voir la vue suivant A— A), qui 
sont mis en mouvement par les cames 16 montées sur un arbre de 
distribution non représenté sur la figure. 
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Lorsqu'on tourne la poignée Æ dans le sens des aiguilles 
d’une montre, la roue 7 vient en prise avec la roue 4 par 
l'intermédiaire de la roue 3. Si l’on tourne la poignée H 
dans le sens inverse des aiguilles d'une montre, les roues 7 
et 4 s’engrènent successivement à l’aide des roues 2 et 3. 
Si la roue Z est animée d’un mouvement de rotation dans 
le même sens, la roue 4 tourne dans les deux sens selon la 
position de la poignée. 
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MÉCANISME D'UNE TRANSMISSION 
PAR ROUES CONIQUES DC 
650 ET ROUE CYLINDRIQUE À RAPPORT M 
DE TRANSMISSION VARIABLE 


L'arbre 2 est mobile autour d’un axe fixe 4. La roue conique 
ronde 4, rigidement reliée à l'arbre 2, engrène avec la roue 
conique ronde 6 rendue solidaire de l'arbre 7 tournant au- 
tour d’un axe fixe B. La roue cylindrique ronde 5, tournant 
autour de l’axe B, peut glisser sur l'axe B et engrencer avec 
l'une des roues coniques 3, solidaires de l’arbre &8 tournant 
autour d'un axe fixe C. En amenant la roue 5 en prise avec 
les roues 3 au moyen de la poignée a, on obtient cinq rap- 
ports de transmission différents #,, entre les arbres 2 et J. 
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MÉCANISME DENTÉ DE MISE EN PLACE 
DE L'ÉLÉMENT MENÉ 
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Le coulisseau 8, constituant l'élément mené, se déplace d'un 
mouvement de translation dans le guidage a. La saillie b du 
coulisseau 3 possède une rainure c dans laquelle s'engage au 
point D l'élément intermédiaire 9 ; celui-ci prend appui en 
B sur la rainure f de l'élément 2. Lorsque la roue 7 tourne, 
le segment denté 2 est mis en mouvement autour d’un point 
fixe À au moyen des roues intermédiaires 5, 6, 7, 8 et 9. Le 
coulisseau mené 3 prend alors la position voulue. Les res- 
sorts 4 assurent l'effort de contact entre les éléments du 
mécanisme, éliminant ainsi l'influence des jeux dans les 
roues dentées. 
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Lorsque l'arbre 21 tourne autour d'un axe fixe A— A, les roucs 
tangentes 1 et 2 sont entrainées aiternativement en rotation dans 
les deux sens autour des axes fixes B et C. Lorsque le manchon 3 
est embrayé avec la roue 4 (le levier 5 bloque alors le manchon 3 
dans sa position gauche), le mouvement est transmis à la roue tan- 
sense 1 au moyen de l'arbre 23 tournant autour d un axefixe D— D, 
u manchon de marcho libre 7, des roues dentécs 8, 9 cet de la vis 
sans fin 10. La roue 2 reste alors en repos, car le manchon de marche 
libre 11 ne se coince pas dans le même sens que le manchon 7. Le 
goujon a de la roue 1 tourne et bute contre le levier 15 qui cest 
monté fou sur l'arbre 22. Poussé par le levier 15, l'élément 16 se 
déplace vers la droite, en serrant le ressort 17. Sous l’action du res- 
sort 17, l'élément 18 soulève le levier 5, et ie manchon 3 cmbraye 
que son autre côté. Le levier 19 bloque alors le manchon 3 dans sa posi- 
ion droite. La roue 1 s'arrête, et la roue £ est mise en mouvement 
au moyen du manchon do marche libre 11, des roues dentées 12, 13 
et de la vis sans fin 14. La roue 1 reste au repos jusqu à-ce que le 
levier 20, agissant sur le levier 16, ne déplace ce dernier vers la gauche 
de sorte que l'élément 18, subissant l'action du ressort 6, provoque 
l'embrayage du manchon de l'autre côté. 
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La roue à chaîne 7, calée sur la douille 2, est mise en mouve- 
ment par un moteur à marche réversible. La roue dentée 4 
reçoit alors le mouvement de la roue dentée 3 dans un sens, 
et la roue à chaîne 6 reçoit son mouvement de la roue à chaî- 
ne 5 dans le sens opposé. Lorsque la roue 4 tourne dans un 
sens déterminé, la roue à chaîne 7 engrène par ses dents 
hélicoïdales d avec les dents hélicoïdales de la roue 4 et 
tourne dans le même sens. Lorsque la roue 4 tourne dans le 
sens inverse, la dent a de la roue 4 agit sur la dent d de la 
roue 7 et déplace cette dernière dans le sens axial. Les dents 
b de la roue ? sont alors en prise avec les dents j de la roue 6, 
et la roue 7 se met à tourner dans le même sens. De cette 
façon, le changement du sens de rotation de la roue Z n'a 
aucune influence sur le sens de rotation de la roue 7. 
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654 MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE ET ENGRENAGE 
AVEC DEUX CRÉMAILLÈRES 
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La roue menante Z entraîne la crémaillère 2 dans un 
mouvement alternatif à l’aide de la roue dentée 4 solidaire 
de l'arbre 5. La roue dentée 6 comportant le disque 8 et 
montée librement sur l'arbre 5 imprime le mouvement à la 
cremaillère 3. La roue dentée 6 est mise en mouvement par 
la roue menante Z par suite de l’engrenage successif des 
fuseaux a, b, c situés sur la roue menante et sur les disques 
7 et 8 montés librement sur l'arbre 5. Au début de la course 
aller et au début de la course retour de la crémaillère 2, la 
crémaillère 3 reste immobile jusqu’à ce que la roue menante 
1 tourne d’un angle correspondant à deux tours moins deux 
fois l'épaisseur des fuseaux. Les fuscaux a, b, c engrènent 
alors et la roue dentée 6 commence à tourner, imprimant le 
mouvement à la crémaillère 3. 
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MÉCANISME À ENGRENAGE ET CRÉMAILLERE! pc | 
655 | POUR MISE EN MOUVEMENT ROTATIF 
INTERMITTENT DE L'ARBRE MENÉ 


La roue 3, solidaire de l'arbre mené 6 mobile autour d’un 
axe fixe À, engrène avec la roue 2 tournant autour d’un axe 
B — B. Les brides 4 sont serrées contre la roue 2 par le res- 
sort 5 et peuvent se déplacer avec la roue 2 dans le guidage 
fixe a. La crémaillère 7 se déplace d'un mouvement alter- 
natif ct les brides 4 prennent appui soit contre le côté gau- 
che, soit contre le côté droit de la rainure a. Lorsque 
la bride prend appui contre le côté gauche, comme on le voit 
sur la figure, la roue 2 entre en prise avec la rouc 3 et lui 
communique la rotation dans le sens indiqué par la flèche. 
Lorsque la bride prend appui contre le côté droit, la roue 
2 commence à désengrener de la roue 3 et cette dernière 
reste immobile. L'arbre mené 6 effectue donc un mouve- 
ment intermittent dans le même sens. 
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MÉCANISME À VIS ET ENGRENAGE 
À MOUVEMENT RÉVERSIBLE 


296 


Lorsque la roue dentée Z tourne autour d’un axe fixe C, les 
vis 2 et 3 reçoivent à l’aide des roues dentées 4 et 5 un mou- 
vement de rotation autour des axes fixes B et À dans les 
sens indiqués par les flèches. Si le rouleau 6 engrène avec 
la vis 2, il se déplace vers la droito avec le coulisseau 7, et 
s’il engrène avec la vis 3, il se déplace vers la gauche. Le 
contact entre le rouleau 6 et les vis 2 et 3 est assuré par 
la plaque a qui se déplace par rapport à un guidage fixe 8. 
Ayant attoint sa position limite droite, le rouleau 6 se dé- 
place vers le bas le long du coulisseau 7 sous l’action le la 
came 9 fixée sur l’arbre 71. Lorsque le rouleau 6 atteint sa 
position limite gauche, il se déplace vers le haut le long du 
coulisseau 7 sous l’action de la came 10 fixée sur l'arbre 72. 
Le coulisseau 7 reçoit ainsi un mouvement alternatif, 
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mathématiques (657-662) 


MÉCANISME DIFFÉRENTIEL À ENGRENAGE | pc 
657 ET CRÉMAILLÈRE POUR SOMMATION 
DE TROIS NOMBRES OM 


La crémaillère 2, animée 
d'un mouvement de 
translation dans un gui- 
dage fixe A, engrène 
avec la roue dentée 6 
qui vient en prise avec 
la crémaillère 3 se dé- 
plaçant d’un mouvement 
de translation dans un 
guidage fixe C. La 
crémaillère 7 engrène 
avec la roue 5 tournant 
autour d'un axe fixe D 
ct constitue un couple 
de rotation E avec la 
roue 6.La roue dentée 8, 
solidaire de la roue 5, 
vient en prise avec la 
crémaillère à double 
face 9 animée d'un 
mouvement de trans- 
lation dans un guidage 
fixe X. La crémaillère 
9 cengrène avec la roue 
10 qui engrène, à son 
tour, avec la crémail- 
lère 4 animée d'un 
mouvement dans un 
guidage fixe N. La roue 
10 constitue un couple 
de rotation F avec l'élé- 
ment 1 animé d'un 
mouvement de transla- 
tion dans un guidage 
fixe M. Le premier nombre à additionner cst proportionnel au dé- 
placement linéaire s2 de la crémaillère 2. Le deuxième nombre à addi- 
tionner est proportionnel au déplacement linéaire s3 de la crémail- 
lère 3. Le troisième nombre à additionner est proportionnel au dé- 
placement linéaire ss de la crémaillère 4. Le déplacement linéaire 
8.1 de la crémaillère 1 est proportionnel à la demi-somme des 
DORE : ne al Sr, Sa et s, introduits à l'aide des crémaillères 
2, 3e CS « 


So + S3+ 54 
9 ? 


— 


St —= 


car les nombres de dents z; ct z« des roues 5 et & sont liés par 1e 
rapport zg — 2z,. La somme des nombres à additionner figurera sur 
une échelle spéciale (non représentée sur la figure) qui enregistre 


le déplacement de l'élément 1. 
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La roue dentéce conique 7, solidaire de l'arbre a, tourne 
autour d’un axe fixe 4 — A ct engrène avec deux satellites 
coniques identiques 3 qui forment des couples de rotation B 
avec le porte-satellites 4 dont l'arbre b tourne autour de 
l'axe À — 4. Les satellites 3 engrènent avec la roue dentée 
conique 2 tournant librement sur l’arbro b. Les nombres de 
dents z, et z, des roues 7 ct 2 sont égaux entre eux. Le premier 
nombre à additionner est proportionnel à l'angle q4 de rota- 
tion de l'arbre a. Le deuxième nombre à additionner est 
proportionnel à l'angle q> de rotation de l'arbre b et est 
introduit à l’aide de la roue dentée 5. L'angle m, est propor- 
tionnel à la demi-sommeo des nombres à additionner ps et 2 
introduits à l’aide de l'arbre a et de la roue 5, c.-à-d. 


_ + 
u D 


ù à 


La somme des deux nombres à additionner est fournie par un 
dispositif spécial non représenté sur la figure. 
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ET ENGRENAGE POUR SOMMATION pre 
DE DEUX NOMBRES 


La crémaillère 7, animée d'un mouvement de translation 
dans un guidage fixe À — À, cngrène avec la roue dentée 4 
qui, à son tour, engrène avec la crémaillère 2 animée d’un 
mouvement de translation dans un guidage fixe C. La crémail- 
lère 3 engrèno avec la roue dentée 5 tournant autour d'un 
axe fixe D et constitue un couple de rotation B avec la roue 
4. Le premier nombre à additionner est proportionnel au dé- 
pce nent linéaire s, de la crémaillère 7. Le deuxième nombre 

additionner est proportionnel au déplacement linéaire s 
de la crémaillère 2. Le déplacement linéaires, de la crémail- 
lère 3 est proportionnel à la demi-somme des nombres à 
rs s4 et s2 introduits à l’aide des crémaillères 7 et 2, 
c.-à-d. 


3 


_ H+s 
2 


Le mécanisme donne la somme des nombres à additionner, 
en cCnregistrant l'angle q, de rotation de la roue 5 égal à 


58 _ _1 
P5 — R Fe 2R (s1 +52), 


où Z? cst le rayon du cercle primitif de la roue 5. 
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660 À CRÉMAILLÈRE ET ENGRENAGE oM 


L'élément 7, animé d'un mouvement de translation dans 
un guidage fixe a — a, forme un couple de rotation À avec 
la roue 6 roulant sur la crémaillère fixe 4. La roue 6 engrène 
avec la crémaillère 2 animée d'un mouvement de transla- 
tion dans un guidage fixe. La crémaillère 2 constitue un 
couple de rotation Z avec la roue 7 ; le rayon du cercle 
ou PE de cette dernière est égal à celui du cercle primitif 

e la roue 6. La roue 7 est en prise avec la crémaillère 3 
animée d’un mouvement de translation dans un guidage a — a 
et roulant sur la crémaillère fixe 5. Le déplacement s 
de la crémaillère 2 est égal à s2 — 2s, et le déplacement s3 
de la crémaillère 3 est cgal à s3 — 252 — 451, où s, est le 

déplacement de l'élément 1. 
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POUR SOMMATION, AVEC REMISE 
À ZERO À L'AIDE DES CRÉMAILLÈRES 


DC 


661 
OM 


On introduit le nombre à additionner par la rotation du 
volant 7 solidaire de l’arbre a dont le mouvement est trans- 
mis à l'arbre d comportant une aiguille c à l’aide des roues 
dentées 2, 3, 4 et 5. La grandeur du nombre est enregistrée 
sur l'échelle e. La rotation est transmise par le cône b à la 
douille de friction 6 sur laquelle est fixée une aiguille / qui 
tourne d’un même angle que l'aiguille c. En même temps 
la rotation de la douille 6 est transmise au moyen des roues 
dentées 7 et 8 à la roue dentéc g qui déplace les crémaillè- 
res 9 et 10 en sens inverses. La crémaillère 9 se déplace vers 
la gauche et agit sur le disque 72, relié par le goujon « à la 
tige k logée dans la partie creuse de l’arbre a. De cette façon, 
lorsque le disque 71 se déplace sur l'arbre a dans les limites 
admises par la rainure !, la tige À se déplace aussi, en sur- 
montant la résistance du ressort 72. Après l'introduction 
d’un des nombres à additionner, on appuie sur le bouton »” 
de la tige 4 qui, avec le disque 71, commence à se déplacer 
vers la droite. Le disque 71 agit alors sur la crémaillère 9 
et déplace cette dernière vers la droite également; la 
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POUR SOMMATION, AVEC REMISE : 
À ZÉRO À L’AIDE DES CRÉMAILLÈRES OM 


crémaillère 70 se déplace donc vers la gauche. Ce mouve- 
ment s'observe jusqu'à ce que le disque 71 touche les deux 
crémaillères ; le déplacement ultérieur devient impossible. 
Lorsque les crémaillères 9 ct 10, ainsi que le disque 71, 
occupent cette position, l’aiguille f se remet à zéro. L'ai- 
guille c reste donc à son emplacement précédent. L'introduc- 
tion des nombres à additionner suivants se fait de la même 
façon. De cette façon, lorsqu'on introduit une série de nom- 
bres, l'arbre d tourne d’un angle proportionnel à la somme des 
nombres à additionner. La somme indiquée par l'aiguille c 
est transmise aux autres mécanismes à l’aide des roues den- 
tées 27, 16 et de l'arbre n. Le fixateur, composé de la roue 
dentée 13 et des crémaillères 14 et 15, sert à immobiliser le 
volant Z et à créer sur l'arbre d un moment supérieur à 
celui qui apparaît entre la douille 10 et l'arbre d. Cela cest 
nécessaire pour éliminer la rotation de l'arbre d pendant la 
remise à zéro de l'aiguille c. 

Le ressort effectue le serrage des roues dentées 7 et 8. 
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MÉCANISME DENTÉ DESTINÉ À RÉSOUDRE | pc 
662 UN SYSTÈME 
D'ÉQUATIONS ALGÉBRIQUES LINÉAIRES ca 


Le mécanisme résout un système de trois équations avec trois incon- 
nues 


x + ay + biz = ci, 
x + aoy + baz = Ca, 
x + asy + b3z = ca, 
où a, b, c sont les constantes données. | 
Les engrenages 1— 2, 3—4, 5—6 ont un rapport de transmission 
égal à l'unité. Les engrenages 7— 8, 9— 10, 11— 12 ont des rapports 
de transmission égaux à 


Â7,8 2 af, Î9,10 = €», Î41,12 = a3. 


Les engrenages 13— 14,15— 16, 17— 18 ont des rapports de transmis- 
sion égaux à 


Î13,14 =0 ,5b1, VERT. = 0,5b2, 317,18 = 0,5b3. 


En vertu de la propriété du différentiel conique, le porte-satellites 
du différentiel II tourne d'une grandeur égale à un quart du premier 
membre de la première équation, le porte-satellites du différentiel 
IV tourne d'une grandeur égale à un quart du premier membre de 
la deuxième équation et, enfin, le porte-satellites du différentiel 
VI tourne d’une grandeur égale à un quart du premier membre de la 
troisième équation. Les angles de rotation des axes x, y, z fourniront 
les inconnues. 
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7. Mécanismes des appareils de levage 
(663-670) 


és MÉCANISME PLANÉTAIRE'!DENTÉ DC 
D'UNE POULIE POUR LEVAGE D'’UNE CHARGE | AL 


Le porte-satellites 7, mobile autour d’un axe fixe 4, forme 

un couple de rotation B avec la roue dentée 5 qui engrènc 

avec la roue 2. La poulie à chaîne menante 3 est rendue 

solidaire du porte-satellites Z. La poulie à chaîne menée 4 

est rendue solidaire de la roue 2. La charge soulevée crée 

à la poulie 4 un moment résistant constant qui est surmonté 
par le moment moteur appliqué à la poulie 3. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 
D'UN PALAN 


La roue dentée 7 et la poulie a sont rendues solidaires de 
l'arbre A. La roue / engrène avec les satellites 2 rigidement 
reliés aux satellites 3. Les satellites forment un couple de 
rotation avec le porte-satellites 5 muni d'une poulie b. 
Les satellites 3 engrènent intérieurement avec la roue fixo 6. 
Les nombres de tours par minute n, de la roue Z et n, du 
porte-satellites 5 sont liés par la relation 


2123 


= —, 
D zz3 + 2976 


La poulie b tourne donc dans le même sens que la poulie a, 
mais à une vitesse angulaire réduite. 
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_ MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 
" D'UN PALAN ÉLECTRIQUE AL 


Le tambour B du palan électrique est mis en mouvement 
par l'arbre À auquel est rigidement reliée la roue dentée 1 
ch engrène avec les satellites 2. Les satellites 3, solidaires 

es satellites 2, engrènent intérieurement avec la roue den- 
téc 4 du tambour B. Les satellites 2 et 3 forment un couple 
de rotation avec le porte-satellites 5, solidaire de la roue 
dentée 6 qui engrène avec la roue 7 tournant autour des 
axes de l’élément fixe 9. Les roues 7 engrènent intérieure- 
ment avec la roue dentée 8 appartenant au tambour B. Les 
nombres de tours par minute », de l'arbre À et ns du tam- 
bour B sont liés par la relation 


212326 ] 
292476 + 224428 + 212328 / ? 
OÙ Z4, 22: 23 Z4 Ze €t zs Sont respectivement les nombres de 
dents des roues 7, 2, 3, 4, 6 et 8. 
L'arbre À et le tambour B tournent donc dans les sens 
inverses. Le tambour B a une vitesse angulaire inférieure 
à celle de l'arbre A. 


ng—= —nñn1 ( 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ DC 
666 D UN PALAN ÉLECTRIQUE AVEC 
DEUX TAMBOURS DE LEVAGE AL 


La roue dentée 1, mobile autour d’un axe fixe À, engrène 
avec les satellites 2 qui, à leur tour, sont en prise intérieure 
avec la roue dentée 5 rendue solidaire du tambour de levage 
b. Les satellites 2 sont solidaires des satellites 3 qui engré- 
nent intéricurement avec la roue 4 rendue solidaire du tam- 
bour de levage a. Les satellites 2 et 8 forment des couples 
de rotation avec le porte-satellites 6 tournant autour de 
l’axe fixe À. Les nombres de tours par minute n, de la roue 
1, n; du tambour 5 ct n4 du tambour 4 sont liés par la rela- 
tion 


3 2423 — 292 z L925 — 342 
mins 2 (Hé PR) on, 2 (2 us), 
Z4 \ 2325 — 2274 21 2325 — 2224 
où z4, 22, za, Z4 €t z,$ sont les nombres de dents des roues 1, 2, 


3, 4 et 5. 

Le mécanisme est destiné à assurer différentes condi- 
tions pour le levage des charges. Si le tambour b est 
freiné, c’est le tambour a qui effectue le levage et vice versa. 
Si l’un des tambours tourne sous l'action d'une charge à 
descendre, l’autre tambour peut effectuer le levage d'une 

charge, etc. 
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667 MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ FERMÉ | DC 
D'UN PALAN ÉLECTRIQUE AL 


La roue dentée 7, mobile autour d'un axe fixe À, engrène 
avec le satellite 2 her relié au satellite 3 qui engrène 


intérieurement avec la roue dentée 4 du tambour 9 du palan. 
Le tambour 9 tourne autour d’un axe fixe À. La roue den- 
tée 7, solidaire du tambour 9, engrène intérieurement avec 
la roue dentée 6 tournant autour d'un axe fixe B. La roue 6 
est en prise avec la roue dentéc 5 rendue solidaire du porte- 
satellites 8 qui constitue un couple de rotation avec les 
satellites 2 et 3. Les nombres do tours par minute n, de la 
roue Z et n9 du tambour 9 sont liés par la relation 


“ 212325 
222427 — 222425 + 242327 ? 


OÙ 24, 22, 29, 23, 25 Ct z, sont les nombres de dents des roues 
1, 2, d, 4, ÿ et 7. 


9 — 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ DC 


666 D'UN PALAN AVEC EXCENTRIQUE AL 


Le porte-satellites se présente sous la forme d'un excentrique rond 1 
tournant autour de l’axe À du croisillon 4 animé d’un mouvement 
de translation le long de l’axe y— y. Le croisillon dont la douille 
embrasse l'excentrique 1 possède un guidage a— a dans lequel il 
glisse par ses doigts b. Lorsque le porte-satellites 1 tourne, la roue 2 
effectue un mouvement de translation circulaire. La roue 3, qui engrè- 
ne intérieurement avec la roue 2, comporte la poulie 6, sur laquelle 
s’enroule la chaîne 5. 

Les nombres de tours par minute n, de l'excentrique 1 et n, de 
la roue 3 sont liés par la relation 


23 — Z 
Non $ £ , 
23 
où z, et z, sont les nombres de dents des roues 2 et 8. 
Lorsque l’excentrique 1 est en mouvement, la roue 8 portant la 
poulie 6 sur laquelle s'’enroule la chaîne 5 tourne lentement, en 
levant la charge. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ D'UN PALAN AL 


669 


Le porte-satellites Z tourne autour de l'axe À de l'élément 
4 animé d'un mouvement de translation le long de l'axe 
Le y. La petite roue dentée 2 est rigidement reliée à l’é- 
ément 4. La roue 3 engrène intérieurement avec la roue 2 
et forme un couple do rotation B avec le porte-satellites 1. 
Les nombres de tours n, du porte-satellites Z et n, de la roue 
3 sont liés par la relation 
RE 
n3—= nn: a Ts 
où z2 et z, sont les nombres de dents des roues 2 et 3. Lors- 
que le porte-satellites Z est on mouvement, la roue 3 por- 
tant le tambour 5 tourne lentement, enroulant le câble 6 
auquel est fixée la charge. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 
D'UNE POULIE À CHAÎÏNE 
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La poulie menante à chaîne Z qui constitue un porte-sa- 
tellites tourne autour de l'axe À de la boîte 2. L'excen- 
trique a, rigidement relié à la poulie 7, forme un couple de 
rotation avec les satellites 3 et 5. Les satellites 3 et 5, rigi- 
doment reliés entre eux, engrènent intérieurement avec la 
roue 6 appartenant à la poulie à chaîne 4. Le nombre de 
tours par minute n», de la poulie Z est lié au nombre de 
tours par minute n, de la poulie 4 par la relation 


2723 — 2574 

2733 
Les nombres de dents 24, z5, ze et z7 des roues 3, 5, 6 et 7 
sont choisis de manière que la différence 27z3 — z5z9 soit 
assez petite. Par conséquent, lorsque la poulie 7 est en mou- 


vement, la poulie 4 tourne beaucoup plus lentement que 
la poulie 1. 


n=n 
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8. Mécanismes des machines et appareils 
produisant des vibrations (671-673) 


MÉCANISME DENTÉ D'UNE MACHINE DC 


671 POUR ESSAI DE VIBRATION MY 


Les masses égales »m non équilibrées sont fixées sur les dis- 
ques a de sorte que la résultante des forces non équilibrées 
soit dirigée suivant l'axe perpendiculaire au plan de la 
figure ou de sorte qu'apparaisse un couple moteur par rap- 
port à cet axe. Le corps ? de la machine est rigidement fixé 
sur la construction à essayer. Lorsque l'arbre Z tourne, le 
corps 2, ainsi que la fondation ou l'appui à essayer shbis- 
sent l’action d’une charge de vibration. 
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MÉCANISME DENTÉ D'’UNE MACHINE DC, 
LE POUR ESSAI DE VIBRATION pri 


Les masses égales m non équilibrées sont fixées sur les roues 
dentées a et sur les disques b de sorte qu'apparaisso soit 
la résultante des forces non équilibrées dirigée suivant 
l'axe perpendiculaire au plan de la figure, soit un couple 
moteur par rapport à cet axe ou à l'axe x. Le corps 3 de la 
machine est fixé sur la construction à essayer. Le mou- 
vement de rotation est créé par deux moteurs électriques 
accouplés C1 et C2. Lorsque les arbres Z et 2 tournent, le 
corps de la machine 3, ainsi que la construction à essayer, 
subissent l’action d’une charge de vibration. 


&5—01416 705 
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MÉCANISME DENTÉ D'UN VIBRATEUR 


673 À MASSES MULTIPLES 
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Les masses égales m non équilibrées sont fixées sur les dis- 
ques a de sorte qu'apparaisse soit la résultante des forces 
nôn équilibrées dirigée suivant l’un des axes x — x, y — y 
où suivant l’axe perpendiculaire au plan de la figure, soit un 
couple moteur par rapport à l’un de ces axes. Les roues 
dentées 7, 8, 9, 10 transmettent le mouvement de rotation 
de l’arbre Z aux arbres 2 et 3, et les roues coniques 71, 12 le 
transmettent aux arbres 4 et 5. Lorsque l’arbre 7 tourne, 
le corps de la machine 6 gt la construction à essayer subis- 
sent l’action d’une charge de vibration. 
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9. Mécanismes des accouplements (674-675) 


MÉCANISME DENTÉ D'UN ACCOUPLEMENT | Dc 
674 DE DÉBRAYAGE RÉVERSIBLE À 
AVEC ROUES CYLINDRIQUES- ; 


Les disques e de l’accouplement à friction & tournent avec 
le porte-satellites J7 et glissent le long de son axe. Le disque 
d est relié au corps. Le disque c est relié à l’arbre b de la 
roue 4. L'accouplement 5 se déplaçant vers la droite, les 
arbres a et b tournent à des vitesses angulaires de grandeur 
et de direction égales. L'accouplement 5 se déplaçant vers 
la gauche, les arbres a et b reçoivent une rotation en sens 
inverses. Le rapport de transmission est alors égal à 


où z4 et z4 sont les nombres de dents des roues Z et 4. A l’état 

neutre de l’accouplement 5 et lorsqu'il y a un couple de 

réaction à l'arbre b, ce dernier reste immobile, et les satel- 
lites 3 tournent autour de la roue immobile 4. 
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MÉCANISME DENTÉ D'UN ACCOUPLEMENT 
DE DÉBRAYAGE RÉVERSIBLE 
AVEC ROUES CONIQUES 


DC 


675 Ac 


L'accouplement Z tourne avec l'arbre menant a et glisse le 
long de son axe. L'accouplement 2 glisse le long d’un corps 
immobile. Lorsque l'accouplement 7 embraye avec le porte- 
satellites A, l’arbre mené b tourne dans le même sens que 
l'arbre menant a. Lorsque l'accouplement 2 embraye avec 
le porte-satellites A, l'arbre b tourne dans le sens inverse. 
Les accouplements Z et 2 une fois débrayés et s'il y a un 
couple de réaction à l'arbre b, ce dernier reste immobile. 
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10. Mécanismes des dispositifs de mesure 
et d'essai (676-679) 


MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE 
ET ENGRENAGE D'UN TACHYMÈTRE 
D'HORLOGERIE 
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MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE DC 
676 ET ENGRENAGE D’UN TACHYMÈTRE 
D’HORLOGERIE ME 


L'arbre B qui met en mouvement l’arbre À reçoit la rota- 
tion de l'arbre à essayer par l'intermédiaire de l’embout 1 
et de l’accouplement à friction logé dans la roue dentée 2. 
La vitesse angulaire de l'arbre À est maintenue constante 
grâce à un mécanisme d’horlogerie composé des pièces 3, 4, 
5. Lorsque l'arbre à essayer tourne à une vitesse différente 
de celle de l'arbre À, l’accouplement à friction de la roue 
dentée 2 glisse et l’arbre À garde sa vitesse constante indé- 
Dents de la vitesse de rotation de l’arbre à essayer. 

es crémaillères cylindriques 6 et 7 qui glissent sur l'arbre 
A sont ramenées à l’état initial sous l’action des ressorts 
8 et 9. Le rouleau denté 10 est mis en mouvement par l'arbre 
B. Le rouleau fixe 71, situé à un écartement de 120° du rou- 
leau 10, est serré contre l'arbre À. Pendant 1/3 de tour de 
l’arbre À, la crémaillère 6 engrène avec le rouleau 70 et 
se déplace vers le haut d’une distance proportionnelle au 
nombre de tours de l'arbre B pendant cette durée. Pendant le 
tiers suivant, la crémaillère 6 engrène avec le rouleau fixe 
11, tout en restant à la même hauteur. De cette façon, les 
crémaillères 6 et 7 s'élèvent alternativement, proportion- 
nellement au nombre de tours de l'arbre B pendant une 
durée égale à 1/3 de tour de l'arbre À. Les crémaillères 6 
et 7 déplacent vers le haut l’anneau 22 portant la crémail- 
lère 13. Cette dernière met en mouvement la roue dentée 74 
et l'aiguille 15 qui enregistre la vitesse moyenne de l’arbre 
à essayer pour 1/3 de tour de l'arbre À. 
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DC 
ME 


677 MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE ET ENGRENAGE 
D'UN INDICATEUR 


La tige de mesure 7 possède une crémaillère a qui engrène 
avec la roue 2. Lorsque la tige 7 se déplace, l'aiguille 3 en- 
registre sur la petite échelle les valeurs entières en milli- 
mètres. Le mouvement est transmis à la roue 5 par l'inter- 
médiaire de la roue 4, et l’aiguille 6 enregistre sur la 
grande échelle les centièmes de millimètre. La tige de 
mesure Z subit l’action du levier profilé 7 sollicité, à son 
tour, par le ressort 8. A mesure que le ressort 8 se détend, 
le bras de la force diminue et la pression exercée sur la tige 
de mesure à ses positions initiale et finale reste constante. 
La course morte est éliminée à l'aide du ressort en spirale 9. 
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MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE DC 


678 ET ENGRENAGE D'UN INDICATEUR ME 


La crémaillère b de l'élément de mesure Z provoque la rota- 
tion des roues dentées 2 et 3 fixées sur un axe commun. La 
roue 4 met en rotation la roue dentée 4, sur l'axe de laquelle 
est montée la roue dentée 5 qui met en mouvement la roue 
dentée 6 comportant l'aiguille a. La course morte entre 
la crémaillère et la roue 2 est éliminée à l’aide de la roue 
dentée de serrage 7 munie d’un ressort en spirale 8. Le res- 
sort 9 assure la pression indispensable à la mesure. 
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MÉCANISME À CRÉMAILLÈERE DC 


679 ET ENGRENAGE D'UN TACHYGRAPHE 


CENTRIFUGE 


L'arbre à essayer met en mouvement l'arbre À du tachy- 
mètre au moyen de l'arbre B et de l’engrenage 1, 2. Les le- 
viers 3, 4 portant les charges 3’, 4’ sont articulés sur l’arbre 
A. Lorsque l'arbre À tourne, les charges 3’ et 4’ s’écartent 
sous l'action des forces centrifuges et la douille 5 se déplace, 
en même temps que le levier 6. Ce mouvement est transmis 
à l'aiguille 7 (à l'aide du levier 8 et du secteur denté 9, 
qui en est solidaire, et de la roue dentée 70) et à la plume 
11 (à l’aide des roues dentées 72, 13, de la crémaillère 74 
et du coulisseau 15 se déplaçant dans le guidage 176). Un 
mécanisme d'horlogerie imprime le mouvement de rota- 
tion au tambour 77. Le ressort 18 ramène les leviers 3 et 4 
à leur position initiale. De cette façon, la vitesse angu- 
laire de l'arbre à essayer est indiquée par l'aiguille 7 et 
en même temps enregistrée sur le tambour 77. 
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11. Mécanismes des freins (680) 


MÉCANISME DENTÉ D'UN FREIN 
AVEC DISPOSITIF DE SÉCURITÉ 


Le tambour a est rigidement relié à la roue Z qui engrène 
avec deux roues identiques 2 et 6. Les roues 2 et 6 sont ren- 
dues solidaires des deux roues identiques 5 et 3. Les axes 
d ct f des roues 2, 5 et 6, 3 sont rendus solidaires du tambour 
b. La roue menée 4 est rigidement reliée à l’axe c. Lorsque 
le tambour b est freiné, les axes d et f restent immobiles. 
Quand l’arbre c subit une surcharge, le tambour b commence 
à tourner et les roues 2, de 6, 3 roulent sur les roues centra- 
es Z et 4. 
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12. Mécanismes d’autres dispositifs 
spéciaux (681-689) 
MÉCANISME À ENGRENAGE 


ET VIS SANS FIN DE LA COMMANDE 
ET DU RÉGULATEUR D'UN MOTEUR À RESSORT 


DC 


681 Le 


L 


li 


A4 


Lorsque l'arbre 7 tourne, les ressorts en spirale, fixés sur 
l'arbre 13 et placés dans le carter 12, sont remontés au moyen 
d'un engrenage à vis tangente 2, 3. L'énergie des ressorts 
en spirale est transmise par l’intermédiaire des roues den- 
tées 4, 5, 6 et 7 à l’arbre mené 8. Le nombre de tours de 
l'arbre 8 est réglé à l'aide d'un régulateur à ressort centri- 
fuge 9 mis en mouvement au moyen de la roue tangente 70 
et de la vis tangente 71. 
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MÉCANISME DIFFÉRENTIEL DENTÉ 
682 | DE CHANGEMENT DE PAS DE L'HÉLICE 


UM 


La roue dentée 4 et les pales d'hélice 12 sont rigidement 
reliées à l'arbre ZZ du moteur. La roue dentée 1 est mise 
en mouvement par un moteur électrique non représenté sur 
la figure. Les roues dentées 4 et 5, qui engrènent avec le 
satellite 3, n'ont pas le même nombre de dents. Lorsque le 
moteur électrique est mis hors circuit, la roue dentée 2 
reste immobile, et la rotation de la roue 4 est transmise 
à la roue dentée 7 au moyen du satellite 3 et de la roue den- 
tée 5. Comme les vitesses angulaires des roues dentées 4 
et 7 sont égales, le satellite 8 ne tourne pas autour de son 
axe et la pale reste à la même position. Lorsque le moteur 
électrique est mis en circuit, les roues dentées 4 et 7 se meu- 
vent à des vitesses angulaires différentes, le satellite 8 
tourne et fait tourner la pale à l’aide de la vis sans fin 9 et 
de la roue tangente 10. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 


683 D'UNE CHAÏNE DE CONVOYEUR 


La roue menante à une dent 7, mobile autour de l’axe fixe 
A de l'arbre, engrène alternativement avec la roue dentée 
2 ou la roue dentée 3, imprimant la rotation à l’une d'elles 
autour de l'axe B de l'arbre e et bloquant simultanément 
l’autre. Le blocage s'opère par le glissement de l'arc a, 
appartenant à la roue 7, sur les arcs de blocage b et c appar- 
tenant aux roues 2 ou 3. La roue dentée 4 est rigidement 
montée sur le même arbre que la roue 2, et la roue den- 
tée 3, rigidement reliée à la roue 5, tourne librement sur 
le même arbre. Le mouvement des roues dentées 2 et 4 ou 
3 et 5 est transmis au satellite 6 qui tourne alternativement 
autour de la roue 4 ou la roue 5. Le satellite met en mouve- 
ment le porte-satellites 7 relié à la chaîne 8 du convoyeur, 
en déplaçant ce dernier dans un sens ou dans l’autre. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 


684 POUR TORONNAGE DES CÂBLES 


Le porte-satellites 4, mobile autour d'un axe fixe À, cons- 
titue des couples de rotation B et C avec les satellites 2 
et 3. Le satellite 2 vient en prise avec la rouc dentée fixe 
1 et avec le satellite 3. Le porte-satellites 4 se présente sous 
la forme d’un polygone régulier. La longueur de chaque 
côté est égale à AC. Les sommets de l'hexagone sont situés 
sur un cercle de diamètre D — 2 AC. Le porte-satellites hexa- 
gonal 4 constitue à ses sommets C des couples de rota- 
tion avec les roues 3 qui engrènent avec les satellites 2. 
Ces derniers constituent des couples de rotation B avec le 
porte-satellites 4. Les nombres de dents z4 et z, de la roue 
1 et de la roue 3 satisfont à la condition z4 — z,. Pour les 
dimensions admises des éléments du mécanisme, tous Îles 
points de la roue 3 effectuent un mouvement de translation 
circulaire à la vitesse du point C du porte-satellites 4. 
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MÉCANISME PLANÉTAIRE DENTÉ 
POUR ENTRAÏNEMENT DU MARBRE 
DE LA MACHINE À IMPRESSION 


685 


ALL LL NM 


Les dimensions des éléments du mécanisme satisfont à la 
condition 


2r — R, 


où r ct À sont les rayons des cercles primitifs des roucs den- 
tées 5 et 6. Lorsque la roue dentée 7 tourne autour d'un axe 
fixe À, le mouvement est transmis à la roue dentée conique 
2 qui est en prise avec la roue dentée conique 3 tournant 
autour d'un axe fixe B. La roue conique 3 comporte sur sa 
jante le doigt 4 qui constitue l’axe de la rouc 5. La roue 5 
engrène intérieurement avec la roue dentée fixe 6. L'élé- 
ment 7, réuni à la roue 5, est relié au marbre (non repré- 
senté sur la figure) animé d'un mouvement alternatif dans 
le guidage fixe b. L'élément 7 est réuni à la roue dentée ÿ 
au point a éloigné du centre du doigt 4 d'une distance r 
égale à la moitié du rayon R de la couronne dentée 6. 
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MÉCANISME DENTÉ DESTINÉ À OBTENIR 
UNE BANDE SPIRALÉE 
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Les rouleaux 7 et 2, disposés à un certain angle l'un par 
SAppEL à l’autre, sont mis en mouvement par l’arbre À 
à l’aide de roues dentées 3 et 4. La bande de matériau 5, en 
passant entre les rouleaux en rotation, subit une pression 
différente. Le bord gauche de la bande s'étire plus forte- 
ment que le bord droit. La bande de matériau se déforme 
alors et se transforme en une spirale. L'angle entre les rou- 
leaux est réglé à l'aide de deux vis 6 qui agissent sur la 
chape 7 laquelle peut pivoter autour de l’axe B. Le maté- 
riau est serré à l’aide des ressorts 8 dont la force est réglée. 
Les guidages 9 assurent le diamètre constant de la spirale. 
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MÉCANISME À CRÉMAILLÈRE 
ET ENGRENAGE POUR RECTIFICATION 
DES SURFACES HÉLICOÏDALES 


687 


—m'— 
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Lorsqu'on tourne la poignée Z autour d’un axe fixe À, le 
mouvement est transmis aux glissières 2 à l’aide de la roue 
dentée 3 et de la crémaillère 4 ; l'arbre 71 portant la pièce 
à usiner 5 se met à tourner. Le rouleau a, situé sur les glis- 
sières 6, entre en contact avec la came 7 et se déplace en même 
temps que les glissières 6 par rapport aux glissières 2 ; 
le secteur 8, réuni par une bande Maclo flexible aux glis- 
sières 6, tourne avec l'arbre 77. La pièce 5 reçoit donc un 
mouvement hélicoïdal nécessaire à la rectification de la 
surface hélicoïdale par la meule 9. Le ressort 70 assure le 
contact entre le rouleau a et la came 7. 
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MÉCANISME À VIS ET ENGRENAGE., DC 
688 À MOUVEMENT RÉVERSIBLE POUR 
ENROULEMENT SUR LES BOBINES DSp 
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La vis 1, comportant un filetage à gauche et à droite, les écrous 2 
ct 3 ect le chariot de la bobine sont mis en mouvement alternatif 
dans le sens indiqué par la flèche à l’aide d’un mécanisme non repré- 
senté sur la figure. Les butées de changement 4, calées sur l'arbre 17, 
empêchent la rotation de ce dernier pendant qu'elles glissent sur 
les éléments 2 et 3. Dès que l'une des butées 4 quitte la surface 
des éléments 2 et 3, l'arbre 17 subit l'action du levier 5 et tourne; 
la roue 6, qui en est solidaire et qui possède deux secteurs dentés, 
vient en prise avec la roue 7. La rotation est transmise à la vis 1 
à l’aide d'un engrenage 8, 9, 10, 11, 12, 13, 14, 15, 16. 11 s'ensuit 
que la distance entre les éléments 2 et 3 diminue. Après avoir effec- 
tué la moitié d'un tour, la rouc 6 s’arrète et le chariot portant la 
bobine reçoit un mouvement en sens inverse. S'étant déplacée d'une 
certaine distance, la crémaillère 13 diminue la vitesse angulaire 
de la bobine au moyen d'un mécanisme non représenté sur la figure. 
Chaque fois que l'arbre 17 change de sens de rotation, la vitesse 
angulaire de la bobine diminue par suite du déplacement de la cré- 
maillère 13, tandis que la longueur de course du chariot diminue par 
suite dela diminution de ladistance entre les éléments 2 et 3. Selon 
l'épaisseur du fil à bobiner, la roue 10 est amenée en prise avec 
les roues correspondantes 11” et 171”. 
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La roue dentée 1 imprime le mouvement aux roues dentées 2 et 3. 
Lorsqu'on embraye l’accouplement 4 à l’aide de la tige 6, la rota- 
tion de la roue 2 est transmise à la vis sans fin 9, à la roue tangente 
10 et, quand on embraye l’accouplement a, à la vis sans fin 15 à 
l’aide des roues dentées 13 et 14. Sclon le sens de rotation de la 
vis sans fin 15, le pas de l'hélice (non représentée sur la figure) changera 
dans un sens ou dans l’autre. L'’accouplement 5 une fois embrayé 
à l’aide de l’autre tige 6, la rotation de la roue 3 est transmise à la 
vis sans fin 9 au moyen des pese conique 7 et 8, à la roue 
tangente 10, et ensuite, à l’aide des roues dentées 13 et 14, à la 
vis Sans fin 15 qui tourne dans le sens inverse du précédent. Les engre- 
nages à vis sans fin 2, 10 dont le rapport de transmission est grand 
servent à modifier lentement le pas de l'hélice. Les roues dentées 11 
et 12 permettent de tourner vite les pales de l'hélice, ce qui a lieu 
au moment où l'on débraye l'accouplement a (à l'aide du levier 16) 
et on embraye l'accouplement b. Dans ce cas. quand l'accouplement 
$ est embrayé, la rotation de la roue 3 est transmise à la vis sans 
fin 15 au moyen de l'engrenage conique 7, des roues dentées 11 et 
12 et ensuite des roues coniques 13 et 14. Lorsque l'accouplement 
4 est ecmbrayé. la rotation de la roue 2 est transmise à la vis tan- 
gente 15, tournant dans le sens inverse, au moyen de l'engrenage 
conique 8, des roues dentées 11 et 12 et des roues dentécs 13 et 14. 
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INDEX ALPHABÉTIQUE 


Mécanisme d'addition à vis sans fin 971 

— — à vis sans fin avec élément flexible 572 

— — à vis sans fin et engrenage 570 

— d'Artobolevski à coulisse et engrenage servant à tracer la cy- 
cloïde d'un cercle 217 

— — — seryant à tracer la podaire de la cycloïde d'un cercle 
219, 216 

— asymétrique, à pignon, à fuscaux et engrenage avec denture 
extérieure 341 

— d'avance à fuseau et engrenage 403 

— — à vis ct engrenage 128 

— de blocage à fuseaux et rochet 359 

— à came et engrenage pour avance de la broche 535 

— — — pour avance d’une tête 537 

— — — avec crémaillère 152 

— — — à denture intérieure 528 

— — — d'un dispositif reproducteur servant à tracer une courbe 
donnée 542 

— — — de la machine à laver 543 

— — — pour reproduire le mouvement composé de l'élément 
mené 530 

— — — du tachymètre d'horloge 538-539 

— — — du tachyscope 540-541 

— à came et vis sans fin de fixation du tube d'un microscope 579 

— centroïdal à trois éléments des roues elliptiques 27 

— — — — des roues logarithmiques à un lobe 28 

— _— — — «les roues logarithmiques à deux lobes 29 

— — — — des roues logarithmiques à trois lobes 30 

— — — — des roues logarithmiques à quatre lobes 31 


Mécanisme centroïdal à trois éléments des roues ovales à deux 
lobes 32 
— — — — des roues ovales à trois lobes 33 


— 


—— 


— des roues ovales à quatre lobes 34 

— avec deux roues ovales 35 

— avec des roues elliptique et ovale 36, 37 

— avec une roue non ronde et une crémaillère 51 
— avec des roues ronde et non ronde 38-39 


— à coins et engrenage pour transformation du mouvement 680 
— de commutation à rochet 515 

— cosinusoïdal à leviers et engrenage 226 

— À coulisse et engrenage de l’analyseur harmonique 239, 241 
— — — avec arrêt de l'élément mené 253 


avec came à rainure 189 

du coordinateur à crémaillère 229 
du coordinateur hélicoïdal 231 

du coordinateur spiroïdal 230 
avec coulisse à course variable 186 


— — — avec coulisse curviligne reproduisant une courbe de 
bielle 207 

— — — avec coulisse de mouvement approximativement uni- 
forme 185 


destiné à modifier la course du coulisseau 181 

du duplicateur de course de l'élément mené 191 

avec élément mené de course réglable 283 

de la griffe d'une caméra 260 

de guidage approximatif 265 

de l'intégrimètre radial 242, 243 

du pétrin mécanique 299 

de la raboteuse 307 

avec roue elliptique 171 

avec une roue non ronde et un élément flexible 192 
avec des roues ronde et non ronde 169 

avec deux roues rondes 163 

avec secteur denté 170 

servant à tracer une courbe de bielle complexe 218 
servant à tracer des courbes de bielle complexes 224 
servant à tracer les courbes d’après leurs projections 209 
servant à tracer les courbes du type sinusoïdal 210 
servant à tracer les hyperboles 211 

servant à tracer les parties d'une parabole 213 
servant à tracer les parties d'une parabole cubique 214 
servant à transformer le mouvement de rotation en 


mouvement oscillatoire 183 
— — — de la table vibrante 277 
— — — avec tige à course réglable 187 
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Mécanisme à coulisse et engrenage pour usinage d'une rainure de 
came du type sinusoïdal 313 

— — — pour usiner la rainure d’une came 298 

— à coulisseau et manivelle, avec coulisseau de mouvement uni- 

forme 178 

— — — avec secteur denté et crémaillère 166 

— à crémaillère et ancre du chariot de la machine à écrire 523 

— à crémaillère et engrenage avec arrêt du coulisseau mené 248 

— — — avec crémaillère à fuseaux 329 

— — — avec deux crémailleres 686 

— — — avec roues à rochet 471 

— — — d'un indicateur 711, 712 

— — — de la mortaiseuse 306 

— — — pour rectification des surfaces hélicoïdales 721 

— — — pour sommation, avec remise à zéro à l'aide des cré- 

maillères 693-694 

— — — d'un tachygraphe centrifuge 713 

— — — d'un tachymètre d'horlogerie 709-710 

— à crémaillère et fuseaux avec arrêts de la crémaillère 327 

— de débrayage à vis sans fin 568 

— denté d'un accouplement de débrayage réversible avec roues 

coniques 708 

— — d'un accouplement de débrayage réversible avec roues 
cylindriques 707 

— — de l'accouplement réversible de débrayage avec tambour 
de frein 598 

— — d'avance avec un accouplement à crabots 536 

— — — d'une bande 124 

— — — des pièces cylindriques 125 

— — de la boïte de vitesses à deux étages 586, 588 

— — — — — — avec accouplement à denture 585 

— — de la boîte de vitesses à trois étages 587, 589, 591 

— — de la boîte de vitesses à quatre étages 594 

__ _——— — — avec accouplement monté sur un arbre inter- 


_ _— — — — — avec accouplements montés sur les arbres 
extérieurs 590, 593 

___————— avec tambours de frein 596 

— — de la boîte de vitesses réversible à quatre étages avec ac- 

couplements 595 

___———— — — avec accouplement à crabots 597 

nr de la boîte de vitesses à cinq étages avec chape tournante 
99 

___——— — — avec clavette coulissante 602 

_— — — — — — avec guidage oblique 601 

— — de la boîte de vitesses réversible à cinq étages 600 
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Mécanisme denté de la boîte de vitesses à six étages avec accouple- 
ment monté sur l’arbre mené 603 

__— — — — — avec accouplements montés sur les arbres 
menant et mené 604-605 

— — — — à huit étages avec accouplement et clavette coulissan- 

te 607 

_ — — — — — avec deux paires de roues coulissantes et 
d’accouplements 606 

— — — — à douze étages avec élément flexible 608 

— — — — à seize étages avec accouplements à friction et roues 

coulissantes 612 

_ — — — — — avec quatre accouplements 609 

_ _— — — — — avec trois arbres menés 610-611 

— — — — à vingt-quatre étages avec roues coulissantes 613 

— — d'un cric à crémaillère avec cliquet d'arrêt 137 

— — destiné à inverser le sens de rotation de l’élément mené 681 

— — destiné à obtenir une bande spiralée 720 

— — destiné au rattrapage du jeu dans un engrenage 132 

— — destiné à résoudre un système d'équations algébriques 
linéaires 695 

— — du différentiel à coins 663 

— — — à engrenage hélicoïdal 657 

— — — avec manchon de blocage 661 

— — — avec roue tangente 668 

— — — avec roues coniques 659 : 

— — — avec roues coniques et cylindriques 660 5 

— — — avec des roues cylindriques à denture extérieure 652 

— — — avec des roues cylindriques à engrènement intérieur 

unique 650 

— — — avec des roues cylindriques à deux engrènements inté- 
rieurs 651 

— — d’un dispositif de chargement automatique 127 

— — avec élément mené à rotation irréversible 685 

— — d'un fixateur à crémaillère 135 

— — d'un frein avec dispositif de sécurité 714 

— — de l'hélice à pas réglable en vol 723 

— — d'une machine pour essai de vibration 704, 705 

— — du manchon de protection d'un accouplement élastique 133 

E pour mettre alternativement en mouvement deux arbres 

— — de mise en place de l'élément mené 683 

— — à mouvement axial du cylindre distributeur d’une presse 
à platine 139 

— — de mouvement non réversible avec érémaillère 69 

— — à rapport de transmission variable 80 

— — des roues ‘coniques à accouplement -réversible 134 - 
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ne denté des roues coniques avec manchon de commande 

7 

— — d’une serre à crémaillère 136 

— — d'un vibrateur à masses multiples 706 

— — à trois éléments avec anneau de blocage ct arrêts de la roue 
menée 104 

— — — — pour avance et découpage du matériel 129 

— — — — avec arcs de blocage et arrêts de la roue menée 113 

— — — — avec arrêt de la roue menée et arcs de blocage 112 

— — — — avec arrêt de la roue menée pourvue d’un secteur 
denté 115 

— — — — avec arrêts ct droite de blocage 96 

— — — — avec arrêts de l'élément mené et leviers roulant avec 
glissement 99 

— — — — avec arrêts de la roue menée 92, 105 

— — — — avec arrêts de courte durée de la roue menée 106 

Er — — avec arrêts de la roue menée et arcs de blocage 110, 

— — — — avec arrêts de la roue menée et arcs de transition”et 
de blocage 111 

— — — — avec cliquet d'arrêt et arrêts de la roue menée 108 

— — — — avec crémaillère circulaire 62 

— — — — avec crémaillère curviligne oscillante et roue ronde 


65 

— — — — avec crémaillère à double face 60 

— — — — avec crémaillère à double face et cames de sécurité 
63 

Hs — — avec crémaillère à double face et dents de sécurité 

— — — — avec crémaillère à double face et roue à rochet 66 

— — — — avec crémaillère à mouvement intermittent 93 

— — — — avec crémaillère à mouvement saccadé 94 

— — — — avec crémaillère oscillante 68 

— — — — avec crémaillère profilée 61 

— — — — avec élément mené effectuant un mouvement avec 
retard 97 


— — — — avec élément mené aux périodes de mouvement et 
de repos de durée égale 117 

— — — — avec élément mené aux périodes de mouvement 
et de repos de durée inégale 118 

— — — — avec leviers roulants et arrêts de l'élément mené 100 

— — — — avec périodes égales de mouvement et de repos de 
l'élément mené 103 

— — — — avec pignon de sûreté ét arrêts de l'élément mené 


101 
— — — — avec rapport de transmission à deux étages 53 
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Mécanisme denté à trois éléments avec rapport de transmission à 
trois étages 54 

— — — — avec rapport de transmission à quatre étages 57 

— — — — avec une roue à denture droite 43 

— — — — avec roue conique ronde et crémaillère ronde 72 

— — — — avec une roue cylindrique ronde et une crémaillère 


42 

— — — — avec roue hélicoïdale et crémaillère ronde 78 

— — — — avec roue menée à mouvement intermittent 107 

— — — — avec roue menée à rotation alternée 52, 56 

— — — — avec roue menée profilée à rotation alternative 
08, 99 

— — — — avec des roues cylindriques rondes à denture exté- 
rieure 40 

— — — — avec des roues cylindriques rondes à denture inté- 
ricure 41 


— — — — avec des roues ronde et non.ronde 48, 49, 50 

— — — — avec des roues rondes et non rondes jumelées 55 

— — — — avec des roues rondes hypcerboloïdales 76 

— — — — avec des roues spiroïdales non rondes 47 

-- — — — de la commande de deux crémaillères parallèles 67 

— — — — et à engrenage sphérique 83 

— — — — d'une hélice transporteuse 125 

— — — à mouvement intermittent avec arrêts et arcs de 

blocage 109 

— — — — des roues coniques avec rotation alternative de 
l'élément mené 102 

— — — — des roues coniques rondes à denturc extérieure 70 

— — — — des roues coniques rondes à denture intérieure 71 

— — — — des roues coniques spiroïdales 82 

— — tridimensionnel à trois éléments avec arrêts de l'élément 
mené 114 

_- — — — — avec arrêts de l'élément mené et rainure de blo- 
cage 98 

_— — — — — avec roue conique spiroïdale 81 

__ — — — — avec roues rondes 77 

— — à quatre éléments avec arrêts et arcs de blocage 95 

— — — — avec crémaillère à double face 85 

— — — — d'entraînement à action discontinue 89 

—:— — — pour entraînement de deux crémaillères non paral- 
lèles 84 

— — — — de trois roues elliptiques 86 

— différentiel à came et engrenage du convoyeur 544 

— — à coin et engrenage servant à régler l'excentricite 131 

— — à crémaillère cet engrenage pour sommation de deux nome 


bres 691 
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RÉnIAne différentiel denté de changement de pas de l'hélice 
116 
— — — pour imprimer Île mouvement de rotation non uniforme 
à l'élément mené 678 
— — — d'un palan électrique avec deux tambours de levage 699 
— — — avec un parallélogramme à excentrique 649 
— — — du réducteur avec deux paires de satellites 644 
— — — — avec roues coniques 666 
— — — — avec roues coniques et deux éléments menants 658 
— — — — avec secteur denté 667 
— — — — avec tourillon monté sur le porte-satellites 645 
— — — avec roues coniques inégales 655 
— — — avec roues coniques ct porte-satellites menant (654 
— — — à roues coniques pour sommation de deuxÿnombres 690 
— — — avec roues cylindriques permettant d'obtenir de grands 
rapports de transmission 647 
— — — avec roues tangentes 669 
— — — à trois éléments destiné à limiter le nombre de tours de 
l'axe de remontage d’un dispositif d'horlogerie 140 
— — — fermé d’un palan électrique 700 
— — — — du réducteur 
— — — — du réducteur avec roues coniques 656 
— — — réversible du réducteur avec tambour cet porte-satel- 
lites de freinage 653 
— — — tridimensionnel avec crémaillères circulaires 665 
— — — tridimensionnel avec rondelle oscillante 664 
— — à engrenage et crémaillère pour sommation de trois nom- 
bres 689 
— — fermé à came et engrenage 529 
— — — du réducteur d'un manchon de commande 646 
— — à leviers et engrenage, avec coulisseau et manivelle 196 
— — à rochet pour avance intermittente 512 
— — à vis ct engrenage 662 
— de division à rochet 517 
— de l’échappement à ancre 416, 417, 428, 446 
— — — avec fourche bilatérale 445 
— à engrenage et crémaillère pour mise en mouvement rotatif 
intermittent de l'arbre mené 687 
— à engrenage et vis sans fin d’un appareil à copier 581 
_— —— — — de la commande et du régulateur d'un moteur 
à ressort 715 
— — — pour usinage des cames harmoniques 554 
— — — pour usinage des cames tridimensionnelles 580 
à fusceaux et camo avec arrêt de la roue à fuseaux 328 
à fuscaux et coulisse avec arrêts de la roue à fuseaux 363 
à fuseaux et crémaillère avec arrêts de la crémaillère 350 
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346, 34 
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avec 
avec 
avec 
avec 
avec 
avec 


arrèts 358 
— — — avec 


338 


avec 


fuseaux ot engrenage avec arrêts de la crémaillère 


arrêts de l'élément mené 347, 357, 360 
arrêts de l'élément mené et cliquet de blocage 345, 


arrêts de la roue 351 

coulisse 326 

crémaillère à fuseaux 323 

crémaillère profilée 325 

disque à fuseaux à mouvement intermittent 362 
roue animée d’un mouvement non uniforme avec 


rouc à fuscaux à direction de rotation variable 


roue menée à direction de rotation variable 331 


— — — du compteur coaxial 408 

— — — du compteur avec roue motrice comportant un fuseau 
et une rainure 348 

du compteur avec roue motrice à dent unique 407 

— — — de la croix de Malte avec une commande par coulisse 
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sr es avec commande à levier 383, 385 

_ _— — — — avec commande planétaire 384 

_ _— — — — à denture extérieure avec deux fuseaux 391 

D EN rt sie — — avec trois fuseaux et rainures 375-376 
— — — — — — avec quatre rainures 365-366 

ns ter avec six rainures 367-368 

D Eee de tue = avec douze rainures 382 

_ — — — — à denture intéricure avec trois rainures 389-390 
_ ——— — — — avec quatre rainures 369-370 

RE pt avec huit rainures 388 

ee = ee avec fuseau coulissant 377 

_ — — — — avec fuseau ovale 392 

ee — avec deux fuseaux 394 

_ — — — — pour faire tourner une table avec des arrêts 396 
_ — — — — avec périodes de repos inégales 373 

— — — — — avec périodes inégales de mouvement et de repos 


_ — — — — avec rainure de blocage 393, 398 
en re avec trois rainures et denture intérieure 371-372 
___—— — — avec roue menée à rotation de direction variable 


— — — avec roues non rondes 378 

— — — dela croix de Malte sphérique 399 

_ _— — — — avec verrouillage à levier 379-380, 381 
— — — de quatre croix de Malte 386 
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Mécanisme à fuseaux et engrenage pour dérouler le fil de chaîne de 
l'ensouple et l'envoyer vers le harnais 406 

— — — du dispositif d'usinage des pignons 405 

— — — d'une transmission avec axes perpendiculaires 331 

— — — d'une transmission conique 333, 335 

— à fuseaux et leviers avec arrêts de la roue à fuseaux 364 

— de Guerchgorine à leviers et engrenage servant à tracer 
l'ellipse 212 

— de guidage à leviers ct engrenage de Norman 269 

— jumelé à rochet avec arbre mené effectuant des arrêts 479 

— à leviers et dents de la scie 310 

— — et cengrenage de l’accouplement à action discontinue 281 

— — — de l’accouplement de sécurité 280 

— — pour addition, avec remise à zéro automatique de l’ai- 

guille 244 
— — pour avance des feuilles de papier 297 

— — — avec arrêt du coulisseau mené 251 

— — — avec arrêts du coulisseau mené 249 

— — — avec deux arrêts de l'élément mené 250 

— — — avec came à rainure 175 

— — — avec deux cames à rainure 188 

— — — avec coulisseau de mouvement variable 177, 184 

— — — avec crémaillère à fuscaux 324 

— — — avec crémaillère menante 167 

— — — avec crémaillère profilée 146 

— — — avec crémaillère ronde 153 

avec deux excentriques destiné à reproduire la courbe 


de bielle 206 
— — — avec élément mené à direction et à mouvement varia- 


bles 190 

— — — avec une roue excentrique coulissante 194 

avec roue non ronde et arrêt de l'élément mené 252 

— — — avec roue non ronde et deux arrêts 259 

— — — avec des roues ronde et non ronde 173 

— — — avec des roues rondes et non ronde 193 

— — — avec roues rondes et non rondes comportant une rainure 
de verrouillage 172 

— — — avec roue profilée 147 

avec rouc profilée et arrêt de l'élément mené 148 

— — — des ciseaux 308 

— — — de la commande d’un coulisseau 176 

— — — de la commande romaine 174 

— — — de commutation 282 

— — — du compteur de métrage du papier 292 

— — — du coordinateur polaire 232, 234 

— — — du coordinateur tridimensionnel 233 


Mécanisme à leviers ct engrenage du crible avec éléments élasti- 
ques 270 

— — — du cylindre d'impression oscillant 294 

— — — des cylindres 302 

— — — de la croix de Malte avec période de mouvement uni- 
forme 395 

— — — destiné à régler le niveau du métal dans le bain de 
la linotvpe 293 

— — — destiné à reproduire la rotation non uniforme de l'élé- 
ment mené 201 

— — — pour déplacement du coulisseau au cours du mouve- 
ment 182 

— — — d'un dispositif à rectifier 301 

— — — d'un dispositif servant à mesurer la développante 309 

— — — pour enroulement du ruban sur la bobine d’une machine 
à écrire 287 

— — — d'un essuie-glace d'automobile 305 

— — — de la griffe d'une caméra 261, 262, 263 

— — — de la griffe avec secteurs dentés 278 

— — — de guidage approximatif 266 

— — — de guidage précis 267 

— — — de guidage de la presse 264 

— — — pour imprimer la forme conique aux extrémités du 
cigare 286 

— — — de l'intégrateur 246 

— — — de la machine à écrire 296 

— — — de la machine à laver 304 

— — — de la machine à piston 274, 275 

— — — du microscope 291 

— — — à mouvement uniforme de l'élément mené 168 

— — — de la navette 289 

— — — pour obtenir des sinoïdes 208 

— — — du pétrin mécanique 284, 300 

— — — du planimètre 240, 247 

— — — du planimètre planétaire 238 

— — — du plongeur de la machine à coudre 295 

— — — à quatre éléments avec crémaillère et deux secteurs 

menés 87 

—. — — pour rayage de canon 311 

— — — de rotation d'une pale 149 

— — — servant au contrôle du couvercle de la boîte de vites- 
ses d’un tracteur 290 

— — — servant à tracer des courbes de bielle complexes 219-223 

— — — du stéréoscope 303 

— — — du tachymètre 272 

— — — du tachymètre centrifuge 271, 273 
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Mécanisme à leviers et engrenage du tachymètre centrifuge avec 
boîte de vitesses 270 

— — — pour traitement des fibres de lin 315 

— — — À trois éléments servant à tracer la cycloïde 123 

— à leviers et vis sans fin avec arbre coulissant 559 

— — — — — avec vis sans fin coulissante 558 

_ — — — — d'un ventilateur suspendu 560 

Fu manivelle à rayon variable avec fixateur denté 
30 

-- de multiplication à crémaillère et engrenage 692 

— multiplicateur différentiel à leviers et engrenage 228 

= DO NSIEOS à leviers et engrenage destiné au serrage d’une bande 
21 

— à pignon et engrenage pour avance intermittente des pièces 
profilées 402 

—— à pignon, à fuscaux ct engrenage avec denture extérieure 340, 
342, 352, 353, 355 

— — — — avec denture intérieure 343, 344 

— — — — avec rouleaux de blocage 354 

— — — — avec trois éléments menés 356 

— planétaire à bielle et manivelle, à leviers et engrenage, à den- 
ture extérieure 150 

— — à came et engrenage avec arrêts 534 

— — — — avec levier mené marquant des arrêts 532 

— — à coulisse et engrenage 162, 197, 198 

— — — — avec arrêt approximatif de l'élément mené 258 

avec deux arrêts de l'élément mené 144 

— — — — avec quatre arrêts instantanés de l'élément mené 256 

— — — — avec arrêts prolongés de l'élément mené 257 

- — — — avec coulisse rectiligne 165 

— — — — avec deux coulisses 164 

— — — — avec coulisses de cardan 143 

— — — — destiné à reproduire le mouvement non uniforme de 

l'arbre mené 200 

— — — — d'un dispositif pour usinage des pièces ovales 285 

— — — — avec élément mené de course réglable 204 

— — — — avec élément mené à mouvements faiblement réver- 
sibles 180 

— -- — — avec roue non ronde 151 

— — — — de la scie 288 

— — — — servant à tracer les ovales 225 

— — à coulisseau ct manivelle, à leviers et engrenage 179 

_— — — -- — — à denture intérieure 157 

— — denté avec arrêts de l'élément mené 638 

— — — d'une chaîne de convoyeur 717 

— — — du compensateur 679 


Mécanisme planétaire denté avec deux éléments menés 616, 633 


avec un engrenage fixe ct deux satellites 614 

avec un engrenage fixe et trois satellites 615 

avec roucs non rondes 636 

à engrenage hélicoïdal 631 

pour entrainement du marbre de la machine à impression 


de Fergusson 617 

avec manchon denté de commande 634 

d'un palan 697, 702 

d'un palan électrique 698 

d'un palan électrique à trois étages 639 

d'un palan avec excentrique 701 

d'une poulie à chaîne 703 

d’une poulie de commande à deux étages 625 

d'une poulie de commande à trois étages 628 

d’une poulie de commande fixée sur un porte-satellites 627 
d’une poulie pour levage d'une charge 696 

du réducteur avec élément mené à mouvement réversible 


du réducteur à deux étages et à dentures intérieures 629 
du réducteur à deux étages avec roues coniques 630 
du réducteur à trois étages avec roues coniques 641 
du réducteur à grand rapport de transmission 632, 643 
du réducteur avec parallélogramme de commande 624 
du réducteur avec un porte-satellites annulaire 622 
DUT SAUERUE avec roues coniques et satellites non co- 
du réducteur réversible avec tambours de freinage 640 
à trois éléments pour arrêtage d'horlogerie 138 

— — avec roue conique ronde et crémaillère ronde 75 
— — des roues coniques rondes à denture extérieure 73 
— — des roues coniques rondes à denture intérieure 74 
— — avec une roue cylindrique ronde ct une crémail- 


— — avec roues cylindriques rondes à denture 


extérieure 44 


— — avec roues cylindriques rondes à denture inté- 


rieure 45 


— — servant à tracer la cardioïde 121 

— — servant à tracer la cardioïde allongée 122 

— — servant à tracer les cilipses 120 

— — servant à tracer les épicycloïdes 119 

à trois étages 635 

à quatre éléments d'un réducteur à engrènement inté- 


rieur unique 618 


Mécanisme planétaire denté à quatre éléments d'un réducteur avec 
deux engrènements intérieurs 619 


— — — d’un réducteur avec deux engrènements exté- 


— — — d'un réducteur avec satellite parasite 626 
— réversible avec deux tambours de freinage 623 
— pour toronnage des câbles 718 


— à cngrenage ct fuseaux à denture intérieure 336 


à fuscaux et engrenage avec denture intérieure 337 

de guidage à leviers et engrenage 268 

à leviers ct cngrenage d’arracheuse de lin 312 

— — avec arrêt de l'élément mené 255 

— — avec arrêt du levier oscillant mené 254 

— — d'un battant 314 

— — à denture extérieure 155 

— — à denturecintéricure avec un parallélogramme 156, 159 
— — destiné à reproduire le mouvement combiné de l'élé- 


ment mené 202 


— de 


— — 


— de 


— — avec élément mené de vitesse réglable 205 

— — avec levier oscillant et manivelle 195 

— — à deux leviers oscillants avec deux roues 158 

— — à deux leviers oscillants avec quatre roues 160 

— — avec parallélogramme et rouo fixe 154 

— — du planimètre à denture extérieure 235, 237 

— — du planimètre à denture intérieure 236 

— — avec roues à mouvement progressif 199 

— servant à couper une bande de papier 317 

— — pour usinage des pièces de profil complexe 316 

à leviers et excentrique 145 

réversible à leviers et engrenage 203 

à rochet cet engrenage 472, 478 

— —- avec clément élastique 475-477 

à vis ct engrenage de la tête d’un outil 126 

— — à quatre éléments 90 

de Watt à coulisseau et manivelle, à leviers et engrenage 161 
Reulcaux à fuseaux ct engrenage avec denture extérieure 321 
— — avec denturc intérieure 322 

Rœmer à crémaillère ct engrenage 332 


-- à rochet à action double 463 


— —— 


——  — 


de l’arrêtoir 495, 496 

de l’arrêtoir double 493-495 

de la commande à ressorts 452 

du compteur automatique des troncs d'arbre pour éléva- 


teurs à chaînes longitudinaux 519 
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du compte-tours de précision 516 
du dispositif d'entraînement d’un pendule 522 


Mécanisme à rochet du disque à tourelle 520 

— — du dynamographe de traction à ressort de Réviakine 518 

— — du frein à bande 500 

— — du frein à bande pour levage de charge 499 

— — du manchon à griffes 419 

— — du régulateur de détente avec échappement à ancre libre et 
chevilles 485 

dr du régulateur de détente de l’obturateur d’un objectif 
20 

— — du régulatour d'échappement à pendule 488 

— — du régulateur d'échappement à ressort 487 

— — du régulateur d'échappement du réveil-matin 489 

— — du régulateur de marche avec élément élastique 486 

— — — — d’une horloge avec échappement non libre 484 

— — de la rouc avec quatre cliquets menants 470 

— — d'une roue à dents profilées 439 

— — d'une roue à denturc intérieure avec cliquet extérieur 440 

— — du tachymètre chronométrique 491 

— — avec arrêtoir prismatique 424 

— — avec arrêtoir à ressort 425 

— — avec arrêtoirs à billes 492 

— — avec bouton 444 

— — avec chaîne de convoyeur effectuant des arrêts 483 

— — avec cliquet 434 

— — avec cliquet animé d’un mouvement combiné 441 

-- -- avec cliquet à crémaillère 466 

— -- avec cliquet à friction 464 

— — avec cliquet prismatique 418, 423, 435 

— — avec cliquet à ressort 411, 424 

— — — — — pour levage de charge 501 

— — avec cliquet réversible 447 

— — — — — animé d'un mouvement continu 446 

— — avec deux cliquets 448, 449 

— — avec deux cliquets menants 468 

—- — avec deux cliquets menants et un cliquet d'arrêt 467 

— — avec trois cliquets pour levage de charge 508, 509 

-- — avec trois cliquets prismatiques menants 457 

-- — avec des cliquets à gradins 418 

— — avec commande par came 461 

— — avec crémaillère à denture droite 426 

— — avec crémaillère à denture oblique 413, 425 

-— — avec crémaillère à fuseaux 427, 430 

— — avec crémaillère lisse 414 

— — avec disque mené effectuant des arrêts 481 

— — avec disque mené effectuant des arrêts prolongés 482 

— — avec élément élastique 454, 455 
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Mécanisme à rochet avec élément mené à marche libre 465 


avec éléments animés d’un mouvement oscillatoire 460 
avec éléments en coin 456 

avec quelques éléments à taquet commun 459 

avec rainure hélicoïdale 462 

avec roue à fuseaux 431 

avec roue à fuscaux et cliquet à galet 447 

avec roue à fuseaux et cliquet profilé 429, 448 

avec roue menée effectuant des arrêts 480 

avec roue à rochet à angle de rotation réglable 443 

avec roue à rochet comportant des fuscaux 413 

avec rouc à rochet non ronde 422 

avec deux roues à rochet 437 

avec secteur à gradins 421 

avec taquet radial tournant 458 

pour avance automatique 913 

pour avance intermittente 514 

pour avance réglable 511 

pour avance du fil 510 

pour déplacement du chariot de la machine à écrire 521 
pour levage de charge 505-507 

pour transformer le mouvement alternatif en mouvement 


de rotation 453 
— à rochet et crémaillère avec arrêtoir cylindrique 497 


— avec arrêtoir prismatique 498 

— avec cliquet à deux bras 432 

— avec cliquet prismatique 433 

— pour levage de charge 503 

— du vérin 504 

à denture extérieure avec cliquet réversible 419, 420 
à denture intérieure avec cliquet intérieur 438 

— — avec cliquet réversible 412 

— — avec quatre cliquets menants 450 


— à rochet et engrenage avec crémaillère à fuseaux 469 


— de changement périodique des vitesses 473 
— de la machine à écrire 524 
— du remontoir d'’horlogerie 415 


— à rochet et leviers de la roue libre 451 


—. —— 


à leviers et engrenage avec élément élastique 474 


— silencieux à rochet 442 

— tangentiel à vis ct engrenage 227 

— d'une transmission coaxiale par engrenage à deux ondes avec 
générateur en forme de bille 671 


— — 


—  ——— 


———  —…— 


— — — — avec générateur en forme de came 670 
— — à trois ondes avec générateur à billes 675 
— — — — avec générateur extérieur à rouleaux 674 


Mécanisme d'une transmission coaxiale par cngrenagoe à doux 
ondes avec générateur intérieur à rouleaux 676 

— — — — à doux étages ct à deux ondes avec générateur en 
forme d’ellipse 672. 673 

— — par roues coniques ct roue cylindrique à rapport de trans- 
mission variable 682 

— tridimensionnel à came et engrenage 527 

— — — — avec arbre mené marquant des arrêts 531, 533 

— — à fuseaux et came avec arrêts de l'élément mené 361 

— — — — avec arrêts de la roue à fuscaux 362 

— — à fuseaux et engrenage 330 

— — — — de la croix de Malte 400 

— — — — avec éléments aux axes de rotation concourants 334 

— — — — du moulin à meule 404 

— — — — à mouvement intermittent 401 

— — à rochet avec crémaillère 427 

— — — avec roue à denture latérale 436 

— — — pour levage de charge 502 

— à trois éléments et à vis sans fin 547 

— — —.— — — avec vis globique 548 

— à vis et Cngrenage avec commande par roue et vis sans fin et 
avec roue menée observant des arrêts 566 

— — — AVec coulisseau menant observant des arrêts 565 

— — — à mouvement réversible 688 

— — — à mouvement réversible pour enroulement sur les bo- 
bines 722 

— — — à quatre éléments 91 

— — — à quatre éléments de la transmission télescopique 88 

— 7 7 Avec roue à segment 556 

— à vis sans fin de la boîte de vitesses simples 569 

— — — — d'un compte-tours 573, 575 

— — — — de direction d'un véhicule automobile 578 

— — — — avec éléments menés à mouvement intermittent 


963 

— — — — d'un indicateur de mesure 574 

— — — — du moulinet d'un appareil télégraphique 577 

— — — — avec un rapport de transmission variable par échc- 
lons 551 


— — -— — avec roue frontale à fuseaux 550 

— — — — avec deux roues frontales à fuseaux 555 

— — — — avec roue menée à mouvement intermittent 562 
— — — — avec trois roues menées 557 

— — — — avec roues menées observant des arrêts 564 

— — — — avec roues menées à rotation périodique 561 

— — — — avec roue tangente motrice 552 

— — — — avec deux roues tangentes 554 
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Mécanisme à vis sans fin avec deux roues à couronne 553 

— — — — avec vis globique et roue à fuseaux 549 

— — — — avec la vis sans fin débravable 567 

— à vis et à vis sans fin pour bobinage du fil 576 

— à volute à trois éléments animés d’un mouvement hélicoïdal 
7 

Modèle d’un mécanisme planétaire denté à quatre éléments 621 
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LES MÉCANISMES 
DANS LA TECHNIQUE 
MODERNE, T. 4 


par I. Artobolevski 


450 pages 11 X 17,5 cm, avec 13) figures. 
Reliure pelliculée. 


Les machines et appareils modernes utilisent des 
mécanismes de structures et de fonctions diverses. 
Le constructeur, qui se propose de créer une machine 
où un appareil quelconque, voit se poser le problème 
de choisir le schéma optimal du mécanisme suscep- 
tible de produire tel mouvement où de matérialiser 
telle dépendance fonctionnelle. Ce choix sera gran- 
dement facilité grace à l'ouvrage en cinq tomes 
«Les mécanismes dans la technique moderne» de 
l'académicien I. Artobolevski, ouvrage de référence 
d'une valeur inestimable. Le quatrième tome est 
consacré aux mécanismes à cames, aux mécanismes à 
friction et aux mécanismes à éléments flexibles, 
Le lecteur y trouvera les schémas de structure des 
mécanismes, les principales caractéristiques ciné- 
matiques, les descriptions utiles et les indications sur 
la destination fonctionnelle du mécanisme. 

Le livre sera utile aux ingénieurs, constructeurs, 
chercheurs, aux professeurs et étudiants des écoles 
supérieures d'enseignement technique ainsi qu'aux 
inventeurs. 


Dans la même collection 


Ouvrages parus 


AIDE-MÉMOIRE 
DE MATHÉMATIQUES 
SUPÉRIEURES 


par M. Vygodski 


8170 pages 14,5X22 cm, avec 512 figures. 
Reliure pelliculée. 


Cet aide-mémoire composé par M. Vygodski, docteur 
ès sciences physico-mathématiques, inclut l’en- 
semble des matières de l'enseignement des mathé- 
matiques des écoles supérieures formant des ingé- 
nieurs de construction mécanique, du bâtiment, des 
transports, de l'électricité, de l'énergétique, des 
mines. 

C'est à la fois un ouvrage de référence, où l'étudiant 
puisera de nombreux exemples et conseils pratiques, 
et un ouvrage de base fournissant des connaissances 
générales du niveau des programmes des universités 
techniques. 
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